


Rockwell 





Automation 
罗 克 韦 尔 自动 化 技术 丛书 


Micro800 
控制 系统 


主 编 钱 晓 龙 李 晓 理 
副 主编 郭 海 李 宪 英 





(人 机 械 工 业 出 版 社 一 名 | 


CHINA MACHINE PRESS 


Micro800 控制 系统 


主 编 钱 晓 龙 村 晓 理 
副 主编 郭 海 ” 李 宪 英 


2 


机 械 工 业 出 版 社 


Micro800 系列 控制 絮 是 罗 克 韦 尔 自动 化 全 新 推出 的 新 一 代 微型 
具有 超过 21 种 模块 化 插件 ， 控制 器 的 点 数 从 10 点 到 48 点 


此 系列 控制 器 
不 等 ， 可 以 实 
用 户 的 基本 应 











岗 高 度 灵 活 的 硬件 本 




















用 ， 并 且 便 于 安装 和 维 
件 可 以 共用 ， 内 置 RS-232 、RS-485 、USB 和 Ethernet/IP 等 








0 置 ， 











在 提供 足够 的 控制 外 




















护 。 





不 同型 号 控制 絮 之 





1 PLC., 


6 力 的 同时 满足 
则 的 模块 化 插 





通信 接口 ， 具 








有 强大 的 通信 和 功能。 免费 的 编程 软件 支持 功能 块 一 体 化 编程 ， 





用 的 USB 编程 电线， 给 编程 人 员 








Micro830 和 Micro850 。 
本 书 言 瑟 简 意 后 意 赎 、 
过 了 解 控制 器 的 硬件 ， 
能 够 熟练 地 掌握 并 快速 地 运 月 
统 的 设计 ， 
本 书 立 足 于 提高 从 如 








通俗 易 异 














旦 、 


























详细 地 介 
理解 产品 的 优势 ; 
日 该 系列 控 
使 读者 能 够 更 加 灵活 地 使 


和 














带 来 了 极 大 的 便利 ; 系统 还 可 以 提 
整 的 机 器 控制 方案 。Micro800 共有 三 个 系列 的 控制 右 ， 


通过 学 习 编程 示例 
< 制 器 ;特别 是 通过 学 























对 罗 克 韦 尔 自动 化 Micro800 系列 控 促 








分 另 
绍 了 Micro800 系列 控制 器 。 


能 力 ， 教 会 











并 可 使 用 通 
供 完 


| 为 Micro810 、 














通 
和 指令 使 读者 
习 速 度 控制 系 


用 Micro800 系列 控制 髓 。 
0 
由 器 产品 的 综合 运 


读者 





如 何 将 Micro800 系列 控制 器 的 功 和 有 i ei 
cro800 系列 产品 的 应 用 类 教材 ， 也 可 作为 罗 克 韦 尔 自动 化 的 培训 教材 。 


图 书 在 版 编目 (CIP) 数据 


Micro800 控制 系统 / 钱 晓 龙 ， 
机 械 工 业 出 版 社 ，2013. 1 





ISBN 978 -7 -111 -41257 -1 
1 .ODM… .QD 钱 …@ 李 … 
NV. DTP332.3 


中 国 版 本 图 书馆 CIP 数据 核 字 (2013) 


机 械 工业 出 版 社 (北京 
策划 编辑 : 林 春 泉 
版 式 设计 : 张 ”项 
封面 设计 : 鞠 杨 
北京 京 直 印刷 三 印刷 
2013 年 2 月 第 1 版: 第 1 次 印刷 
184mm x260mm . 12. 75 印张 . 310 千 
0 001 一 3 000 册 

标准 书号 : ISBN 978 -7 -111 -41257 - 
定价 : 34. 00 元 


几 购 本 书 ， 如 有 缺 页 、 
电话 服务 

社 服务 中心: 
销售 一 部 : 
销售 二 部: 
读者 购书 热线 : 















































责任 印 制 

















倒 页 


(010) 88361066 
(010) 68326294 
(010) 88379649 
(010) 88379203 








、 脱 页 


字 


1 


? 


5 百 万 庄 大 街 22 号 
责任 编辑 : 赵 任 
责任 校对 : 陈 秀 丽 
张 楠 





由 


李 晓 理 主编 . 一 北京 : 


亚 . 中 可 编程 序 控制 器 


第 015313 号 





邮政 编码 100037 ) 


本 社 发 行 部 调换 


网 络 服务 
教 材 网: http: /www. cmpedu. com 

机 工 官网 ， http: /www. cmpbook. com 
机 工 官 博 : http: //weibo. com/cmp1952 
封面 无 防伪 标 均 为 盗版 


自 罗 克 韦 尔 自动 化 
尽快 掌握 罗 克 韦 尔 自动 人 


统 系 列 教材 ， 如 
croLogix 核心 控 利 
该 控制 器 体积 / 





、 


加 








UL 


系统 》 三 本 教材 。2011 外 
、 功 能 强 、 配 置 灵 活 、 性 价 比 高 ，3 


国 大 学 项 目 
的 新 产品 和 章 


前 

















OEM 厂商 在 解决 方案 上 的 灵活 选择 。 


本 书 由 东 j 














控制 器 的 硬件 ， 


器 扩展 式 模块 的 特点 和 使 用 ; 钱 晓 龙 负责 纺 





大 学 钱 晓 龙 、 





北京 科技 大 学 的 李 晓 理 主编 。 全 书 共 
编写 第 1 章 Micro810 控制 器 硬件 、 第 2 章 Micro830 控制 器 硬件 
器 硬件 系统 的 组 成 和 特点 以 及 可 选 的 府 入 式 模块 的 功能 ; 李晓红 
重点 介绍 了 Micro800 系列 控制 器 特殊 的 PTO、HSC 


C= 


与 多 


了 路 








东 了 























E 常 适用 于 高 校 开 展 实 训 


始 以 来 ， 组 织 出 版 了 大 量 入 门 级 的 教材 ， 以 帮助 读者 
1 技术。 作为 大 学 项 目的 重要 成 员 
尔 自 动 化 实验 室 自 2003 年 以 来 出 版 了 十 几 本 教材 ， 主 要 有 Micro 系列 为 主体 的 小 型 
《智能 电器 与 MicroLogix 控制 器 》、《MicroLogix 控制 器 应 用 实例 》 和 《Mi- 
FF 罗 克 韦 尔 自动 化 又 推出 了 Micro800 系 刺 


上 大 学 罗 克 圳 
控制 系 





控制 器 ， 
， 更 适用 于 








SS 


分 七 
详细 地 


寺 


























? 





4 章 Micro800 控 古 


章 ， 其 中 李 9 
述 了 这 两 款 控制 
EE 负责 编写 第 3 章 Micro850 
功能 以 及 Micro850 控制 
1 器 的 网 络 通信 、 第 7 章 





访 主 
英 负 责 





速度 控制 系统 ， 讲 述 了 Micro800 系列 控制 器 网 络 通信 的 几 种 方法 ， 即 RS-232 、RS-485 、 


USB 和 Ethernet/IP 等 通 


舍 方 式 ， 以 及 如 何 将 RS-485 








组 成 速度 控制 系统 ， 内 容 不 仅 包 括 对 


PowerFlex 4M 的 使 用 和 控制 器 的 组 态 ， 还 包括 使 用 触摸 屏 对 系统 进行 控制 ; 郭 海 负 责编 写 第 


5 章 Micro800 控制 器 的 编程 示 侦 


用 中 查阅 ， 并 且 还 介绍 了 软件 的 


在 本 书 的 编写 过 程 


克 韦 尔 自 动 化 实验 室 的 老师 和 同学 
币 负 责 翻译 。 本 : 
和 中 央 高 校 基本 科研 业务 费 专 项 资金 资助 (FRF-TP-12-005B) ， 在 这 里 一 才 
李磊 先生 的 积极 推动 下 完成 的 ， 
发 锦 先 生 参 与 了 本 书 提 纲 的 编写 ， 并 提供 了 大 量 的 
国 大 学 项 目 部 的 李 条 和 
时 还 给 予 了 我 们 各 方面 


语 学 院 李 阳 老 ) 

















是 在 罗 克 韦 尔 
OEM 产品 经 理 


素材 以 及 最 后 


自动 人 

















本 书 的 出 版 ， 对 本 书 提出 了 大 


将 
尽 'o 


垄 的 谢 


全 书 以 Micro800 控制 器 的 
变频 器 的 系统 组 成 。 可 以 说 本 书 是 对 Micro80 








F ， 得 异 


大 学 项 目 经 到 
尚德 威 先生 和 和 市场 部 的 胡 
审核 工作 。 罗 克 韦 尔 自动 化 中 


旦 心 "由 立 
里 玉 页 尽 





还 得 到 





使 用 为 基 j 


和 第 6 章 Micro800 控制 器 的 编程 指令 ， 可 供 编程 人 员 在 使 


7 


女 农 、 
了 有 关 方 面 人 1 


朋 态 等 过 程 。 





上 的 大 力 支 持 ， 书 中 所 有 实验 均 昌 





人 二 一 


进行 了 验证 ， 


了 新 世 








见 的 同 




















同 ， 


巨 


0 探 


全 书 涉及 的 英文 资料 均 由 中 
纪 优秀 人 才 支持 计划 




















吕 疾 珊 女 4 

















同时 兼顾 与 PanelView 人 机 界面 和 
出 系统 灵活 运用 的 归纳 与 总 结 ， 本 书 的 着 





国 传媒 大 学 外 
( NCET-11-0578) 
F 表 示 感 谢 。 本 书 
罗 克 韦 尔 


东北 大 学 罗 


el 








自动 化 公司 





上 也 一 直 关 注 





的 帮助 ， 在 此 表示 最 诚 


PowerFlex4M 


眼 点 是 教会 读者 如 何 将 应 用 放 在 第 一 位 ， 使 Micro800 控制 器 的 特点 能 够 在 实战 中 得 到 淋漓 


尽 致 的 发 挥 。 

















由 于 编者 水 平 有 限 ， 特 别 是 对 Micro800 控制 器 的 扩展 单元 在 实际 应 用 中 的 积累 还 很 不 


够 ， 书 中 难免 有 错误 和 不 受 之 处 ， 敬 请 广大 读者 批评 指正 。 


编者 于 东北 大 学 


2012 年 9 


月 29 日 
亚 






























































































































































前 言 
第 1 章 ”Micro810 控制 器 硬件 1 
1.1 Micro810 的 硬件 特 性 2 
1.2 ”Micro810 的 WO 配置 .pp 3 
1.3 Micro810 控制 器 的 LCD 功能 4 
3 模式 轴 护 功能 ea 5 
1.3.2 ”智能 继电器 功能 5 
1.3.3 IO 状态 ee 11 
1.3.4 ”高 级 设置 ee】 上 上 上】 12 
1.3.5 安全 ee 14 
0 I TTT 14 
I 15 
TR A TO 生生 生 全 全 作 全 的 生生 克 和 全 全 0 生 人 放 15 
第 2 音 “Micio830 控制 器 寞 件 王 人 16 
2.1 Micro830 控制 器 硬件 特性 17 
2.2 Micro830 控制 器 的 IO 配置 pe 18 
2.3 ”Micro800 控制 器 柑 和 人 式 模 抉 21 
2.3.1 模拟 量 输 入 模块 2080-TF4 pe 22 
2.3.2 模拟 量 输出 模块 2080-OF2 Ne 23 
2.3.3 ”两 通道 热电 偶 模 块 2080-TC2 ee 25 
2.3.4 两 通道 RTD 模块 2080-RTD2 26 
2.3.5 六 通道 TrimPot 模拟 量 输入 模块 2080-TRIMPOT6 (Cee 29 
2.3.6 RS-232/485 隔离 串口 模块 2080-SERIALISOL ee 30 
2.4 小 结 ee 30 
I dt de 抽 全 全 二 31 
0 A CT 和 且 二 全 生生 全 全 全 让 全 全 全 31 
第 3 章 Micro850 控制 器 硬件 32 
3.1 Micro850 控制 器 硬件 特性 ee 
3.2 ”Miero850 控制 器 的 IO 配置 34 
3 下 有 防 症 序 刘 答 天 和 35 
3.2.2 高 速 计数 器 和 可 编程 限 位 开关 $7 
3.3 ”Micro850 控制 器 扩展 式 模块 39 
Ee 1 40 
2 :加 通道 信和 楼 近 且 ci dn nr 43 
3.4 ”添加 扩展 式 VO pe 45 
gt : 缠 得 徐闻 和 0 内 守 于 人 O 47 
3.6 ”删除 和 更 换 扩 展 IO 组 态 52 

lV 




























































































3.7 -小结 pe 54 
习题 54 
思考 题 54 
第 4 章 ”Micro800 控制 器 的 网 络 通信 55 
4.1 Micro800 控制 器 的 网 络 结构 pp 56 
4.2 USB 通信 a 57 
4.3 RS-485 通信 57 
4.4 ”RS-232 串口 通信 62 
4.5 Ethernet 通信 dt ee de vd ee dd 67 
4.6 小 缚 68 
习题 68 
志和 考 古音 69 
第 5 章 ”Micro800 控制 器 的 编程 示例 70 
5.1 编程 软件 的 安装 pp 71 
5.2 编程 软件 简介 ee 71 
5.2.1 创建 一 个 新 项 目 71 
5.2.2 组 态 控制 器 能 人 模块 pe 72 
52.5” :创建 二 外 新 程序 人 doin 73 
5.2.4 ”组 态 变 频 器 nn 75 
5.3 编程 示例 83 
5 自 定 义 功 能 撕 菏 例 en 83 
5.3,2， 自 定义 功能 鼎 的 使 用 0 人 ne 87 
5.3.3， 程序 的 导 估 和 时 出 于 89 
5.4 程序 的 调试 和 下 载 ppp 91 
5.4.1 程序 的 下 载 和 上 传 和 91 
5.4.2 程序 的 调试 93 
5.5 小 缚 94 
习题 95 
TE 95 
第 6 章 Micro800 控制 器 的 编程 指令 站 96 
6.1 Micro800 控制 器 编程 语言 97 
GT 梓 形 国 M rp 97 
6 2， 功能 抠 于 is 98 
6.103 一 娃 构 这 术 二 人 儿 人 计 放 人 99 
6.2 ”Micro800 控制 器 的 内 存 组 织 102 
6.2.1 变量 102 

6. 2.2 ”程序 103 
6.3 ”Micro800 控制 器 的 指令 系统 103 
全 3 六 形 图 常用 指 信 让 人 02D 人 103 
6.3.9. 动能 岳 将 次 二 109 
6.3.3 函数 指令 ee 154 
6.3.4 运算 符 和 168 


V 


















































Micro800 控制 系统 
6.4 小 缚 站 172 
习题 172 
思考 题 172 
第 7 章 速度 空 制 系统 eon ed de de a dd 173 
民生 | 速度 控制 条 统 结 构 SD 放 0 174 
7.2 PowerFlex 4M 交流 变频 器 dd dd 175 
7.2.1 PowerFlex 4M 变频 器 选 型 人 176 
7.2.2 PowerFlex 4M 的 IO 端子 接线 人 178 
7.2.3 PowerFlex 4M 集成 式 键盘 操作 Oe td di Vt Dt dd ed a 179 
7.2.4 PowerFlex 4M 的 Modbus 网 络 通信 A 182 
3 速度 控制 系统 设计 a en a sy 186 
7.4 小结 192 
习题 192 
思考 题 192 


ds 


Micro810 控制 上 项 便 件 


| 学 习 目 标 


了 解 Micro810 控制 器 的 基本 功能 
。 掌 握 Micro810 控制 器 输入 /输出 的 使 用 方法 
。 掌握 Micro810 控制 器 硬件 的 使 用 方法 


。 了 解 Micro810 控制 器 的 高 级 功能 





Micro800 控制 系统 








Micro800 系列 控制 器 是 罗 克 韦 尔 自动 化 全 新 推出 的 新 一 代 微 型 PLC， 此 系列 控制 器 具有 
超过 21 种 模块 化 的 插件 ， 控 制 器 的 点 数 从 10 点 到 48 点 不 等 ， 可 以 实现 高 度 灵活 的 硬件 配 
置 ， 在 提供 足够 的 控制 能 力 的 同时 满足 用 户 的 基本 应 用 ， 并 且 便 于 安装 和 维护 。 不 同型 号 的 
控制 器 之 间 的 模块 化 插件 可 以 共用 ， 内 置 RS-232 、RS-485 、USB 和 Ethernet/IP 等 通信 接口 ， 
有 强大 的 通信 功能 。 人 免费 的 编程 软件 支持 功能 块 一 体 化 编程 ， 并 可 使 用 通用 的 USB 编程 电 
缆 ， 给 编程 人 员 带 来 了 极 大 的 便利 ; 还 可 以 提供 完整 的 机 器 控制 方案 。Micro800 共有 3 个 系 
列 的 控制 器 ， 分 别 为 Micro810 、Micro830 和 Micro850 ， 它 们 型 号 的 含义 如 图 1-1 所 示 。 
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产品 号 一 
本 A = AC120/240V 
基本 单元 B = DC24V 
LC10-Micro810 D = DCI2V 
LC30-Micro830 
LC50-Micro850 输出 类 型 
B = DC24V 拉 出 型 
Sh V = DC24V 灌 人 型 
VO 数量 W = 继电器 型 
10 、12 、16 、18 、24 、48 
输入 类 型 
A = AC110V 或 AC110/220V 
Q = AC/DC24V 
D = DC12V 
M = AC240V 
图 1-1 控制 器 型 号 含义 





1.1 Micro810 的 硬件 特性 


Micro810 控制 器 按照 其 0 点 数 可 以 分 为 三 种 款 型 :12 点 、18 点 和 24 点 。 具 体 如 下 : 
12 点 : 2080-LC10-12QWB、2080-LC10-12AWA 、2080-LC10-12QBB 、2080-LC10-12DWD; 18 
点 : 2080-LC10-18QWB 、2080-LC10-18AWA 、2080-LC10-18QBB 、2080-LCI0-18MWA; 24 
点 : 2080-LC10-24QWB 、2080-LC10-24AWA 、2080-LC10-24QBB 、2080-LC10-24 MWA。 

12 点 控制 器 的 外 形 如 图 1-2 所 示 ， 它 是 一 种 固定 式 的 控制 器 ， 硬 件 说 明 见 表 1-1。 





















































1 表 1-1 Micro810 (12 点 ) 控制 器 硬件 说 明 
标号 描 述 
1 电源 模块 
2 电源 指示 灯 
3 输入 接线 端子 
4 安装 孔 
5 USB 端口 , 仅 用 来 插 USB 适配器 模块 
6 DIN 导轨 卡 件 
7 输出 接线 端子 














图 12 Micro810 控制 器 外 形 (12 点 ) 
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第 1 章 Micro810 控制 器 硬件 





1.2 Micro810 的 IO 配置 














Micro810 控制 器 有 12 种 型 号 ， 不 同型 号 控制 器 的 WO 配置 不 同 。 控 制 器 的 VO 数据 见 
表 1 -2 O 
表 1-2 ”Micro810 控制 器 IO 数据 表 






























































输 ”入 输出 | 
控制 右 AC AC DC/AC DC DC24V ea ws 
120V 240V 24V 12V 和 拉 出 型 0 
2080-LC10-12QWB 8 4 4 
2080-LC10-12AWA 8 4 
2080-LC10-12QBB 8 4 4 
2080-LC10-12DWD 8 4 4 
2080-LC10-18QWB 12 6 4 
2080-LC10-18AWA 12 6 
2080-LC10-18QBB 12 6 4 
2080-LC10-18MWA 12 6 
2080-LC10-24QWB 16 8 4 
2080-LC10-24AWA 16 8 
2080-LC10-24QBB 16 8 4 
2080-LC10-24MWA 16 8 























下 面 以 2080-LC10-12QWB 控制 器 为 例 介绍 Micro810 控制 器 输入 /输出 端子 的 使 用 方法 。 
该 控制 器 的 外 部 接线 端子 图 如 图 1-3 所 示 。 
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图 1-3 ”Micro810 控制 器 外 部 接线 端子 图 (12 点 ) 








此 模块 有 4 路 数字 量 输 出 ， 都 是 继电器 类 型 ，8 路 数字 量 输入 ， 其 中 1-04 ~ I07 既 作为 
数字 量 输入 ， 也 作为 4 路 模拟 量 输入 ， 它 们 共用 一 路 端子 。 

12 点 的 Micro810 控制 器 不 能 使 用 Micro800 控制 器 其 他 的 能 入 式 或 者 扩展 式 模块 ， 但 是 
它 支 持 USB 适配器 模块 和 LCD 模块 ， 其 中 LCD 模块 可 以 作为 内 存 备份 模块 。 

注意 : 在 通电 的 情况 下 ， 骨 人 和 拨 出 模块 会 产生 电弧 ， 可 能 会 造成 人 身 伤害 或 者 设备 损 
坏 。 所 以 在 操作 环境 不 安全 的 情况 下 ， 肯 人 和 氢 出 模块 之 前 一 定 要 确保 断 电 ， 这 样 才 不 会 因 
为 电弧 而 造成 危害 。 
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1.3 ”Micro810 控制 器 的 ELCD 功能 


By 





2080-LCD 模块 可 以 作为 Micro810 控制 器 的 内 存 备份 模块 ， 它 给 
控制 器 带 来 了 便利 。 在 安全 的 环境 下 ， 此 模块 支持 热 插 拔 。 
首先 来 介绍 LCD 模块 面板 上 按钮 功能 ， 见 表 1-3。 
表 13 按钮 功能 
按钮 功 能 
“OK” 键 | 进入 下 一 级 菜单 ， 存储 输 和 信息， 应 用 更 改 内 容 
方向 键 ”| ”更 改革 


采 全 
“ESC” 键 | 返回 上 一 级 菜单 ;取消 自 上 次 保存 后 所 输入 的 全 部 内 容 ; 多 次 重复 按 ， 返 回 主 菜 | 


视 控 制 器 状态 和 组 态 


有 












































eS 





可 








Micro810 控制 器 的 LCD 面板 的 操作 菜单 结构 如 图 14 所 示 。 
(启动 夯 面 


同时 按 下 “ESC” 
键 和 “OK 键 


二 菜单 。 ) 
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System Info ”) 系统 信息 
Fault Code 故障 代码 


LCD Steup LCD 设 置 


Clock Setup 时 钟 设置 









































Language 语言 


安 Security 
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Input Filter 输入 过 滤器 


























高 级 设置 本 
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入 校正 
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让 NA 赤 
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按 下 OK 键 
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图 14 Micro810 控制 器 的 LCD 面板 的 操作 菜单 结构 
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当 控 制 器 上 电 以 后 ， 首 先 显示 的 是 启动 画面 ， 这 里 默认 为 VO 监视 画面 ， 同 时 按 住 
“OK” 键 和 “ESC” 键 可 以 进入 主 荣 单 ， 主 菜单 有 6 个 菜单 选项 : Mode Switch (模式 转换 开 
关 ) 、SR Function (智能 继电器 功能 块 )、Variables (变量 )、1/O Status (IO 状态 ) 、Ad- 
vanced Set (高 级 设置 ) 和 Security (安全 设置 ) 。 通 过 向 上 /向 下 箭头 来 移动 光标 ， 对 主 菜 单 
中 各 个 项 的 功能 进行 选择 。 


1.3.1 模式 转换 功能 


Micro810 控制 器 的 LCD 模块 带 有 控制 器 模式 转换 功能 ， 在 主 菜 单 画面 ， 通 过 LCD 键盘 
上 的 向 上 或 向 下 键 选 择 Mode Switch (模式 转换 开关 ) 。 

模式 转换 开关 具有 如 下 位 置 : PROG Mode ( 编程 模式 ) 和 RUN Mode (运行 模式 )。 可 
以 通过 LCD 上 的 模式 切换 画面 改变 模式 转换 开关 位 置 ， 如 图 1-5 所 示 。 箭 头 表 明 当 前 模式 
转换 开关 的 位 置 。 

按 向 上 或 向 下 键 ， 选 择 所 需要 的 控制 器 模式 ， 然 后 按 “OK” 键 将 控制 器 设置 成 箭头 所 
指 的 模式 。 

除了 开机 信息 画面 以 外 的 其 他 LCD 内 置 画面 也 会 在 右上 角 显 示 当 前 模式 转换 开关 位 置 ， 
启动 画面 如 图 1-6 所 示 。 本 例 中 ， 模 式 转换 开关 处 于 PROG (编程 ) 位置。 模式 转换 完成 
后 ， 按 “ESC” 键 ， 返 回 到 主 菜 单 画面 。 





























1 态 由 % PR 
[MdSwitch] PR Lee 地 :28 用 
PRUG Mode [- 00000000 
3RUN Mode 81234567 

0- ”00 的 
图 1-5 模式 转换 图 1-6 启动 画面 














1.3.2 智能 继 电 需 功能 


Micro800 控制 器 的 LCD 面板 具有 智能 继电器 功能 。 在 没有 电脑 的 情况 下 编程 人 员 可 以 
用 LCD 面板 对 控制 器 程序 进行 简单 的 编写 和 修改 。 在 主 羔 单 上 ,通过 上 下 键 选择 功能 块 编 
程 ， 按 “OK” 进 入 编程 画面 。 在 编程 画面 的 左上 角 为 功能 块 的 编号 ， 用 上 下 键 可 以 改变 功 
能 块 编号 ， 显 示 出 其 他 的 功能 块 。 选 定 功能 块 以 后 ， 按 左右 键 可 以 选择 要 修改 的 参数 ， 选 定 
参数 后 ， 待 修改 的 参数 会 内 烁 ， 编 程 人 员 可 用 上 下 键 来 修改 参数 的 值 ， 修 改 完 成 后 按 “OK” 
键 进 行 保 存 ， 然 后 用 左右 键 来 选择 其 他 参数 。 编 程 画面 
如 图 1-7 所 示 。 

12 点 的 Micro810 控制 器 有 8 个 智能 继电器 功能 块 ， 
编程 人 员 可 以 使 用 LCD 显示 器 和 按钮 来 组 态 智能 继电器 
功能 块 ， 控 制 4 个 继电器 输出 ，8 个 功能 块 分 别 是 : 

CTU- 加 计数 器 ; 
































TON- 延 时 打开 计时 器 ; 
DOY- 当 实时 时 钟 的 值 在 年 时 间 设 定 范围 内 时 ， 把 输 ee 
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出 置 为 真 ; 


TOW- 当 实时 时 钟 的 值 在 天 时 间 设 定 范围 内 时 ， 把 输出 置 为 真 ; 

CTD- 减 计数 器 ; 

TONOF- 梯 级 为 真 时 为 延 时 打开 计时 器 ， 当 梯级 为 假 时 为 延 时 断 开 计时 器 ; 
TP- 脉 冲 计 时 器 ; 

TOF- 延 时 断 开 计 时 器 。 

下 面 将 介绍 如 何 组 态 上 述 智 能 继电器 功能 块 。 

1. 组 态 加 计数 器 (CTU ) 

1) 接 通 Micro810 控制 器 电源 。 

2) 在 打开 的 画面 上 显示 编程 模式 、 时 间 和 1/0 状态。 同时 按 “ESC” 和 “OK” 键 ， 就 


会 进入 主 沫 单 。 


块 


改 


O 〇 


-> 


3) 按 向 下 键 ， 选 择 智能 继电器 功能 。 按 “OK” 键 ,显示 控制 输出 0 ( 即 00) 的 功能 
系统 先 显 示 控 制 的 输出 ， 选 定 输 出 后 需要 选择 使 用 的 功能 块 。 

4) 按 向 上 键 , 这 里 选择 控制 输出 1 的 功能 块 。 

5) 按 向 右键 ， 选 定 指令 参数 ， 定 位 到 CTU 功能 块 。 

6) 选 定 现 场 参 数 CLK， 这 个 参数 用 来 触发 计数 器 。 

7) 选 定 现场 参数 RESET， 这 个 输入 参数 用 来 强制 计数 器 复位 。 

8) 设置 参数 PV ( 预 设 值 ) 为 00003 。 

9) 按 向 右键 ， 定 位 到 屏幕 选择 参数 。 组 态 CTU 功能 块 如 图 1-8 所 示 。 





已 几 四 下 四 用 昌 加 日 四 上 月 


be ln Aradiey 





图 1-8 组 态 CTU 功能 块 








10) 按 “OK” 键 ， 保 存 对 参数 的 修改 ， 此 时 会 弹出 一 条 信息 询问 是 否 保存 对 参数 的 修 
按 “OK” 键 保存 修改 。 提 示 信 息 如 图 1-9 所 示 。 
这 样 就 完成 了 对 功能 块 CTU 的 组 态 ， 此 组 态 的 预 设 值 是 3， 当 CLK 由 假 到 真 变化 3 次 


时 ， 累 加 值 CV 的 值 变 为 3， 和 预 设 值 PV 相等 ， 此 时 输出 位 Q 就 会 变 为 真 ， 当 按 复位 键 
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RESET 时 ，CV 值 被 清 零 。 

2. 组 态 延 时 打开 计时 器 (TON) 

1) 接 通 Micro810 控制 器 电源 。 

2) 在 打开 的 画面 上 显示 编程 模式 、 时 间 和 1/0 状态 。 同 时 按 “FESC” 和 “OK” 键 ， 就 
会 进入 主 菜单 。 

3) 按 向 下 键 ， 选 择 智 能 继电器 功能 。 按 “OK” 键 ， Pr 人 SS OK to sa 














显示 控制 输出 0 的 功能 块 。 二 -Eee 
4) 按 向 右键 ， 寻 找 指令 参数 ， 通 过 上 下 键 找 出 TON 
种 令 功 能 块 。 
5) 按 向 右键 ， 选 择 输入 参数 IN ， 这 个 参数 用 来 启动 计 外 ESC OK 
时 器 。 


ee 图 1-9 ”提示 信息 
6) 按 向 上 键 ， 给 输入 参数 IN 选择 适当 的 输入 点 。 


7) 按 向 右键 ,选择 时 间 分 辨 率 参 数 Time-Resolution ， 这 个 参数 决定 计时 需 的 计时 单位 。 
8) 按 向 下 键 ， 改 变 时 间 分 辨 率 参 数 ， 设 为 MM: SS。 延 时 接 通 计 时 器 组 态 如 图 1-10 所 
不 。 








9) 按 向 右键 ,设置 预 设 值 PT De 
参数 的 第 一 个 数字 输入 ， 如 图 1-10 10t 
所 示 。 把 PT 参数 的 值 设 定 为 02: bia | 
和 一 [ 中 30 





10) 按 “OK” 键 , 保存 对 参 
数 的 修改 ， 弹 出 提示 信息 后 ， 再 次 
按 “OK” 键 ， 保 存 修改 。 图 1-10 ” 延 时 接 通 计时 器 组 态 

这 样 就 完成 了 对 TON 的 组 态 ， 当 输入 IN 由 假 到 真 时 ， 计 时 器 开始 计时 ， 累 加 值 ET 的 
值 开 始 增加 ， 当 ET 的 值 等 于 PT 的 值 时 ， 输 出 位 Q 变 为 真 。 

3. 组 态 DOY 功能 块 

DOY 功能 块 的 参数 设置 见 表 14 ， 所 需要 的 步骤 如 下 : 

表 1-4 DOY 功能 块 参数 设置 





时 间 分 辩 率 参数 





























参数 组 态 值 参数 组 态 值 
Q Q03 YXC 0 
Channel A On 11/08/18(YY/MM/DD) 
EN 103 Off 11/08/19(YY/MM/DD) 


1) 接 通 Micro810 控制 器 电源 。 

2) 在 打开 的 画面 上 显示 编程 模式 、 时 间 和 1O 状态 。 同 时 按 “ESC” 和 “OK” 键 ， 进 
人 主 菜 单 。 

3) 按 向 下 键 ， 选择 智能 继电器 功能 。 按 “OK” 键 进入 。 

4) 按 向 下 键 ， 找 出 控制 输出 3 的 功能 块 。 

5) 按 向 右键 ， 定位 到 功能 块 指令 参数 。 通 常 默 认为 DOY 指令 功能 块 ， 如 果 不 是 可 通过 
上 下 键 定位 到 DOY 指令 功能 块 。 
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6) 按 向 右键 ， 选 择 通道 参数 ， 并 显示 是 通道 A。 组 态 DOY 功能 块 如 图 1-11 所 示 。 
De3 


ON 参数 的 第 一 
一 个 数字 输入 


图 1-11 组 态 DOY 功能 块 





~ 





7) 按 向 右键 ,选择 EN 参数 。 按 向 下 键 ， 把 EN 参数 的 值 变 为 103。 

8) 按 向 右键 ,选择 On 参数 的 数字 输入 ， 如 图 1-11 所 示 ， 把 On 的 日 期 设 定 为 11/08/ 
18 (YYAMM/DD)， 完 成 参数 On 的 设置 。 

9) 按 向 右键 ， 选 择 Of 参数 的 数字 输入 ， 用 同样 方法 把 它 的 值 设 定 为 11/08/19 (YY/ 
MMADD)。 对 DOY 功能 块 On 和 0ff 参数 的 设置 如 图 1-12 所 示 。 

10) 按 “OK” 键 两 次 保存 设置 。 Das 

DOY 指令 的 功能 是 当 实 时 时 钟 的 时 间 在 所 设 定 4 个 
通道 之 中 任何 一 个 通道 的 On 和 Off 参数 之 间 时 ， 输 出 位 
就 变 为 真 。 所 以 ， 当 按 如 上 参数 设置 时 ， 如 果实 时 时 钟 
的 时 间 值 位 于 2011. 11. 18 和 2011. 11. 19 之 间 ， 则 输出 位 
将 变 为 真 。 




















4. 组 态 TOW 功能 块 图 1-12 对 DOY 功能 块 On 和 
TOW 功能 块 的 参数 设置 见 表 1-5， 所 需要 的 步骤 如 Of 参数 的 设置 
下 : 
表 1-5 TOW 功能 块 参数 设置 
参数 组 态 值 参数 组 态 值 
Q Q02 D/W 0 
Channel A On MO-08 :30 
EN 103 Off MO-08 :31 














1) 接 通 Micro810 控制 器 电源 。 

2) 在 打开 的 画面 上 显示 编程 模式 、 时 间 和 1/0 状态 。 同 时 按 “ESC” 和 “OK” 键 ， 就 
会 进入 主 菜 单 。 

3) 按 向 下 键 ， 选 择 智能 继电器 功能 。 按 “OK” 键 ,显示 控制 输出 0 功能 块 。 

4) 按 向 上 键 ， 找 出 控制 输出 2 的 功能 块 。 

5) 按 向 右键 ， 定 位 到 功能 块 指令 参数 。 通 常 默 认为 TOW 指令 功能 块 ， 如 果 不 是 可 通 
过 上 下 键 定位 到 TOW 指令 功能 块 。 

6) 按 向 右键 ， 选 择 通道 参数 ， 这 里 显示 为 通道 A。 

7) 按 向 右键 ， 选 择 EN 参数 。 按 向 下 键 ， 把 EN 参数 设置 为 103。 

8) 按 向 右键 ， 选 择 DAW 参数 。 
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9) 按 向 右键 ， 选 择 On 参数 的 数字 输入 为 MO0-08: 30。 

10) 用 同样 的 方法 ， 把 Of 参数 设 为 MO-08: 31。 

11) 按 “OK” 键 两 次 保存 修改 。 组 态 TOW 功能 块 如 图 1-13 所 示 。 

TOW 指令 的 功能 是 当 实 时 时 钟 的 时 间 在 所 设 定 4 个 通道 之 中 任何 一 个 通道 的 On 和 Off 
参数 之 间 时 ， 输 出 位 就 变 为 真 。 所 以 ， 当 按 如 上 设置 参数 时 ， 如 果实 时 时 钟 的 时 间 位 于 星期 
一 8: 30 到 8: 31 之 间 ， 则 输出 位 将 变 为 真 。 

5. 组 态 减 计数 器 (CTD) 

CTD 功能 块 的 参数 设置 见 表 1-6 ， 所 需要 的 步 又 如 下 : 

表 1-6 CTD 功能 块 参数 设置 




















参 数 组 态 值 
Q Q00 
CLIK I01 
LOAD I02 
PV 00010 





图 1-13 组 态 TOW 功能 块 


1) 接 通 Micro810 控制 器 电源 。 

2) 在 打开 的 画面 上 显示 编程 模式 、 时 间 和 IO 状态 。 同 时 按 “ESC” 和 “OK” 键 ， 进 
人 主 菜 单 。 

3) 按 向 下 键 ， 选择 智 能 继电器 功能 。 按 “OK” 键 ,显示 控制 输出 0 功能 块 。 

4) 按 癌 右键 ， 定 位 功能 块 指令 参数 ， 通 过 上 下 键 选 择 CTD 指令 。 

5) 按 向 右键 ， 选 择 CLK 参数 。 按 向 上 键 ， 把 CLK 的 值 设 为 I01。 

6) 按 向 右键 ， 选 择 LOAD 参数 。 按 向 上 键 ， 选 择 102。 

7) 按 向 右键 ， 定 位 到 PV 数字 输入 参数 ， 并 把 值 设 定 为 00010。 

8) 按 “OK” 键 两 次 保存 修改 。 组 态 CTD 功能 块 如 图 1-14 所 示 。 

指令 功能 是 当 CLK 由 假 到 真 变化 10 次 时 , CV 的 值 变 为 0， 此 时 输出 位 Q 就 会 变 为 真 ， 
但 LOAD 由 假 到 真 变 化 一 次 后 ，CYV 的 值 又 重新 变 为 10 ， 输 出 位 Q 变 为 假 。 

6. 组 态 TONOF 

TONOF 功能 块 的 参数 设置 见 表 1-7， 所 需要 的 步骤 如 下 : 

1) 接 通 Micro810 控制 器 电源 。 

















表 1-7 TONOF 功能 块 参数 设置 




















参 数 组 态 值 
Q Qol 
IN I03 
Time Resolution SS :MS 
PT 15 :000 
PTOF 20 :000 





图 1-14 组 态 CTD 功能 块 
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2) 在 打开 的 画面 上 显示 编程 模式 、 时 间 和 IO 状态 。 同 时 按 “ESC” 和 “OK” 键 ， 进 
人 主 菜 单 。 

3) 按 向 下 键 ， 选择 智能 继电器 功能 。 按 “0K” 键 ,显示 控制 输出 0 功能 块 。 

4) 按 向 右键 ， 定 位 到 功能 块 指令 参数 ， 通 过 上 下 键 选择 TONOF 指令 。 

5) 按 向 右键 ， 选 择 参 数 IN。 这 个 参数 用 来 启动 内 部 计时 器 。 按 向 上 键 ， 把 参数 IN 设 
为 103。 

6) 按 向 右键 ， 选 择 Time Resolution 参数 ， 这 个 参数 决定 计时 器 的 计数 单元 。 按 向 下 键 ， 
把 它 设 为 SS: MS。 

7) 按 向 右键 ， 选 择 PT 参数 的 数字 输入 ， 并 把 值 设 定 为 15: 000。 

8) 按 向 右键 ， 选 择 PTOF 参数 ， 用 同样 的 方法 把 PTOF 设置 为 20: 000。 

9) 按 “OK” 键 两 次 保存 修改 。 组 态 TONOF 功能 块 如 图 1-15 所 示 。 

TONOF 指令 的 功能 是 当 输 入 IN 由 假 到 真 时 ，ET 开始 计时 ; 当 ET 等 于 PT 时 ,输出 Q 
变 为 真 〈( 延 时 通 ) ; 同时 释放 IN，ET 变 为 0。 当 IN 再 次 由 假 到 真 时 ，ET 开始 计时 ， 当 ET 
等 于 PTOF 时 ， 输 出 Q 变 为 假 〈 延 时 断 ) 。 

7. 组 态 脉冲 计时 器 (TP) 

TP 功能 块 的 参数 设置 见 表 1-8 ， 所 需要 的 步骤 如 下 : 


























nl 表 1-8 ”TP 功能 块 参数 设置 
参 数 组 态 值 
15: 
IN 103 
a Time Resolution SS.MS 
PT 15 :000 














图 1-15 组 态 TONOF 功能 块 


1) 接 通 Micro810 控制 器 电源 。 

2) 在 打开 的 画面 上 显示 编程 模式 、 时 间 和 IZO 状态 。 同 时 按 “FESC” 和 “OK” 键 ， 进 
人 主 菜 单 。 

3) 按 向 下 键 ， 选择 智 能 继电器 功能 。 按 “OK” 键 ,显示 控制 输出 0 的 功能 块 。 

4) 按 向 上 键 ， 选 择 控制 输出 2 的 功能 块 ， 按 向 右键 ， 定 位 到 功能 块 的 指令 参数 ， 并 用 
上 下 键 定位 到 TP 指令 。 

5) 按 向 右键 ， 选 择 参 数 IN ， 这 个 参数 用 来 启动 内 部 计时 器 。 

6) 按 向 右键 ， 选 择 Time Resolution 参数 ， 这 个 参数 决定 内 部 计时 器 的 时 间 单 位 。 按 向 
下 键 ， 设 定 为 SS$: MS。 

7) 按 向 右键 ， 选 择 PT 参数 的 数字 输入 进行 设置 。 

8) 按 “OK” 键 两 次 保存 修改 。 组 态 TP 功能 块 如 图 1- 
16 所 示 。 

此 指令 完成 的 功能 是 当 输入 IN 参数 有 一 个 由 假 到 真 的 
变化 时 ， 启 动 内 部 计时 器 ， 同 时 输出 Q 变 为 真 ， 当 累加 值 
ET 等 于 预 设 值 PT 时 ， 输 出 变 为 假 。 
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图 1-16 组 态 TP 功能 块 
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8. 组 态 延 时 断 开 计 时 器 (TOF) 
TOF 功能 块 的 参数 设置 见 表 1-9 ， 所 需要 的 步 又 如 下 : 
表 1-9 TOF 功能 块 参数 设置 








参 数 组 态 值 参 数 组 态 值 
Q Q03 Time Resolution SS:MS 
IN 102 PT 15 :000 














1) 接 通 Micro810 控制 器 电源 。 

2) 在 打开 的 画面 上 显示 编程 模式 、 时 间 和 1/O 状态 。 同 时 按 “ESC” 和 “OK” 键 ， 进 
入 主 菜单 。 

3) 按 向 下 键 ， 选 择 智能 继电器 功能 。 按 “OK” 键 ， 显 示 控 制 输出 0 的 功能 块 。 

4) 按 向 下 键 ， 选 择 控制 输出 3 的 功能 块 。 

5) 按 向 右键 ， 定 位 到 功能 块 的 指令 参数 ， 并 通过 上 下 键 选 择 TOF 指令 参数 。 

6) 按 向 右键 ， 选 择 参数 IN， 这 个 参数 用 来 启动 延 时 断 开 计 时 器 。 按 向 下 键 ， 把 参数 IN 
的 值 设 定 为 102 。 

7) 按 向 右键 ， 选 择 Time Resolution 参数 ， 这 个 参数 ”WF 
决定 内 部 延 时 断 开 计时 器 的 时 间 单 位 。 按 向 下 键 ， 设 定 为 192 
ee 15: 606 

8) 按 向 右键 ,选择 PT 参数 的 数字 输入 进行 设置 。 

9) 按 “OK” 键 两 次 保存 修改 。 组 态 TOF 功能 块 如 ”gsshe 
图 1-17 所 示 。 

此 指令 的 功能 是 当 输 入 IN 有 一 个 由 假 到 真 的 变化 时 ， ”图 
输出 变 为 真 。 当 输入 IN 由 真 变 假 时 ， 延 时 断 开 计 时 器 开始 计时 ， 当 累加 值 ET 等 于 预 设 值 
PT 时 ， 输 出 就 由 真 变 到 假 。 


1.3.3 IO 状态 


Micro810 控制 器 的 LCD 面板 上 提供 IO 状态 显示 ， 用 于 监视 控制 器 和 IO 状态 。 在 主 
菜单 画面 中 ,使 用 LCD 键盘 上 的 向 上 或 向 下 的 键 选择 IYO Status (输入 /输出 状态 ) ， 然 后 按 
LCD 键盘 上 的 “OK” 键 ， 控 制 器 WO 状态 画面 如 图 1-18 所 示 。 通 常情 况 下 LCD 的 默认 画 
面 就 是 控制 器 IO 状态 画面 。 

图 中 指示 的 信息 有 : 

1) 通信 状态 指示 器 : 当 和 拖 形 闪烁 时 ， 说 明 控制 器 正 通过 USB 接口 与 PC 通信 。 

2) 用 户 显 示 : 当 为 实心 矩形 时 ， 表 示 用 户 用 LCD 指令 编写 了 一 个 用 户 自 定 义 屏 幕 。 

3) 密码 激活 : 当 密 码 激活 时 ， 显 示 这 个 图 标 ; 当 不 激活 时 ， 没 有 显示 。 

4) 操作 模式 : 显示 控制 器 当前 的 模式 ， 有 编程 和 运行 两 种 模式 。 

5) 控制 器 时 钟 时 间 : 显示 的 是 控制 器 时 钟 当前 的 时 间 。 

6) LO 状态 : 当 输入 和 输出 断 电 时 ， 显 示 为 空心 的 和 矩形 ， 当 通电 时 为 实心 矩形 。 


























1-17 组 态 TOF 功能 块 
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用 户 显示 密码 激活 
通信 状态 指示 器 操作 模式 
Or DE 
LBB 14:22 一 一 一 一 一 控制 器 时 钟 时 间 
输入 状态 指示 [= 00000000 
BlZ3456r 
输出 状态 指示 0- 0000 


图 1-18 控制 器 IO 状态 画面 





1.3.4 高 级 设置 


LCD 主 荣 单 下 的 Advanced Set (高 级 设置 ) 子 菜单 具有 以 下 功能 
System Info (系统 信息 ) ; 

Fault Code (故障 代码 ) ; 

LCD Setup (LCD 设置 ) ; 

Clock Setup (时 钟 设置 ) ; 

Language (语言 ) ; 

Input Filter (输入 滤波 器 ) ; 

AI Clibration 〈 模 拟 量 输入 校正 ) ; 

PwrUp Bhavior (启动 默认 状态 ) ; 

Memory Module (存储 模块 ) 。 

选择 主 菜单 画面 上 的 Advanced Set (高 级 设置 ) 选项 ,， 按 “OK” 键 ,进入 高 级 设置 菜 
单 画 面 ， 如 图 1-19 所 示 。 

1. 系统 信息 [Advanced Set| 

LCD 的 系统 信息 画面 允许 标识 控制 器 的 系统 信息 。 

在 Advanced Set (高 级 设置 ) 画面 中 使 用 LCD 键盘 上 的 向 上 或 Le 
向 下 键 选择 System Info (系统 信息 ) ， 按 “OK” 键 ， 显 示 系 统 信息 4 
画面 。 该 画面 可 以 识别 控制 器 的 目录 号 、 操 作 系 统 固件 版 本 号 和 开 图 1-19 高 级 
机 固件 版 本 号 。 按 “ESC” 键 返回 到 高 级 设置 菜单 画面 。 设置 菜单 画面 

2. 故障 代码 

发 生 故 障 时 ， 控 制 器 上 的 FAULT LED (故障 LED) 红色 闪烁 ， 由 于 故障 代码 画面 不 会 
自动 显示 ， 因 此 需要 进入 故障 代码 画面 查看 LCD 显示 的 故障 代码 。 

在 Advanced Set (高 级 设置 ) 画面 中 使 用 LCD 键盘 上 的 向 上 或 向 下 键 选 择 Fault Code 
(故障 代码 ) ， 按 “OK” 键 ， 显 示 故 障 代码 画面 。 如 果 没 有 发 生 故 障 ， 显 示 “0000h”; 如 果 
发 生 故 障 ， 显 示 其 故障 代码 。 

按 “ESC” 键 返回 到 高 级 设置 菜单 画面 。 
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3. LCD 设置 

在 Advanced Set (高 级 设置 ) 画面 中 使 用 LCD 键盘 上 的 向 上 或 向 下 键 选 择 LCD Setup 
(LCD 设置 ) 。 按 “OK” 键 进入 设置 画面 ， 这 里 有 3 个 选项 : 

(1) Contrast (对 比 度 ) : 按 “OK” 键 进入 对 比 度 设置 画面 ， 通 过 左右 键 可 以 改变 对 比 
度 的 百分比 。 

(2) Back Light (背光 ) : 按 “OK” 键 进入 背光 模式 设置 画面 ， 这 里 有 三 种 模式 ， 模 式 
0 为 屏幕 一 直 熄 灭 ， 模 式 1 为 30s 无 操作 ， 屏 幕 就 熄灭 ， 模 式 2 为 屏幕 一 直 亮 。 控 制 器 默认 
为 模式 1， 通过 上 下 键 可 以 在 三 种 模式 之 间 切 换 。 

(3) P-BUTTON (P 按 钮 ): 按 “OK” 键 进入 ， 有 使 能 和 不 使 能 两 种 状态 ,通过 上 下 键 
移动 箭头 ， 选 择 想 要 设 定 的 状态 ， 按 “OK” 键 即 可 。 

设置 完成 后 ， 按 “ESC” 键 返回 高 级 设置 菜单 画面 。 

4. 时 钟 设置 

Micro810 控制 器 的 LCD 时 钟 ， 可 以 在 Advanced Set (高 级 设置 ) 画面 中 使 用 LCD 键盘 
上 的 向 上 或 向 下 键 选择 Clock Setup (时 钟 设置 ) ， 按 “OK” 键 进入 设置 画面 ， 选 择 CLOCK， 
按 “OK” 键 进入 ， 这 里 可 以 对 控制 器 时 钟 的 年 月 日 时 分 进行 设置 。 设 置 完成 后 ， 按 “ESC” 
键 返回 高 级 设置 菜单 画面 。 

5. 语言 

Micro810 控制 器 的 LCD 允许 用 户 给 控制 器 设 定 所 需要 的 语言 ， 供 用 户 选 择 的 语言 有 : 
英语 、 简 体 中 文 、 法 语 、 西 班 牙 语 和 意大利 语 。 在 Advanced Set (高 级 设置 ) 画面 中 使 用 
LCD 键盘 上 的 向 上 或 向 下 键 选 择 Language (语言 ) 选项 ， 按 “OK” 键 进入 ， 通 过 上 下 键 选 
择 所 需要 的 语言 ， 然 后 按 “OK” 键 保存 设置 。 语 言 设 置 选 项 如 图 1-20 所 示 。 设 置 完成 后 ， 
按 “FESC” 键 返回 高 级 设置 菜单 画面 。 

































































6. 输入 滤波 器 

Micro810 控制 器 的 LCD 允许 用 户 给 控制 器 输 
入 设 定 让 滤器， 在 Advanced Set (高 级 设置 ) 画 | 用 Language| 
面 中 使 用 LCD 键盘 上 的 向 上 或 向 下 键 选择 Input 简体 中 文 
Filter (输入 滤波 器 ) 选项 ,， 按 “OK” 键 进入 ， | FRANCAIS 


通过 上 下 键 选 择 所 需要 输入 组 ， 然后 按 “OK” 
键 进入 ,通过 上 下 键 改 变 对 滤波 带 的 设置 ， 按 
“OK” 键 保存 设置 。 对 滤波 器 的 设置 共有 以 下 几 
种 : 自 定义 、28msAC、16msAC、08msAC、 图 1-20 语言 设置 选项 
32ms、16ms 和 08ms。 默 认 情 况 下 为 自 定 义 ， 对 本 地 输入 都 要 设 定 为 16ms。 设 置 完 成 后 ， 按 
“ESC” 键 返回 高 级 设置 菜单 画面 。 

7. 模拟 量 输 入 校正 

Micro810 控制 器 的 LCD 允许 用 户 对 控制 器 的 四 组 模拟 量 输入 进行 校正 ， 在 Advanced Set 
(高 级 设置 ) 画面 中 使 用 LCD 键盘 上 的 向 上 或 向 下 键 选择 AI Calibration (模拟 量 输入 校正 ) 
选项 ， 按 “OK” 键 进入 ,通过 上 下 键 选 择 所 需要 设置 的 输入 组 ， 按 “OK” 键 进入 。 这 里 可 
以 设置 校正 乘 数 和 补偿 系数 ， 通 过 左右 键 在 两 个 参数 之 间 切 换 ， 通 过 上 下 键 对 所 选 定 的 值 进 
行 改 变 ， 默 认 情 况 下 ， 校 正 乘 数 为 100， 补 偿 系 数 为 0。 设置 完成 后 ， 按 “ESC” 键 返回 高 
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级 设置 菜单 画面 。 

8. 启动 时 的 默认 状态 

Micro810 控制 器 的 LCD 允许 用 户 对 控制 器 启动 时 的 状态 进行 设置 ， 在 Advanced Set (高 
级 设置 ) 画面 中 使 用 LCD 键盘 上 的 向 上 或 向 下 键 选择 PwrUp Behavior (启动 时 的 默认 状态 ) 
选项 ， 按 “OK” 键 进入 ,通过 上 下 键 选 择 要 设 定 的 状态 ， 这 里 有 三 种 状态 ， 编 程 模式 、 运 
行 模 式 和 故障 过 载 。 编 程 模式 和 运行 模式 只 能 选择 一 个 ， 故 障 过 载 可 以 和 其 他 两 个 中 的 一 个 
同时 选中 。 设 置 完成 后 ， 按 “ESC” 键 返回 高 级 设置 菜单 画面 。 

9. 存储 模块 

Micro810 控制 器 的 LCD 允许 用 户 对 存储 模块 进行 设置 ， 在 Advanced Set (高 级 设置 ) 画 
面 中 使 用 LCD 键盘 上 的 向 上 或 向 下 键 选择 Memory Module 〈 存 储 模块 ) 选项 ， 按 “OK” 键 
进入 ， 通 过 上 下 键 选 择 要 设 定 的 项 ， 有 以 下 四 种 : 

(1) MM Setup 〈 存 储 模块 设置 ) : 这 里 有 “总 是 加 载 ” 和 “加 载 打开 错误 ”两 种 状态 。 
通过 上 下 键 ， 选 择 所 要 的 状态 ， 按 “OK” 键 即 可 保持 设置 。 

(2) M800 一 MM (控制 器 到 存储 模块 ): 把 程序 由 控制 器 移动 到 存储 模块 。 当 选择 此 功 
能 时 ， 按 “OK” 键 ， 会 弹出 确认 信息 ， 要 执行 此 动作 ,， 按 “OK” 键 即 可 。 

(3) MM 一 M800 〈 存 储 模块 到 控制 器 ) : 把 程序 由 存储 模块 移动 到 控制 器 。 当 选择 此 功 
能 时 ， 按 “OK” 键 ,会 弹出 确认 信息 ， 要 执行 此 动作 ， 按 “OK” 键 即 可 。 

(4) Clear MM (清除 存储 模块 ): 清空 存储 模块 。 当 选择 此 功能 时 ， 按 “OK” 键 , 会 
弹出 确认 信息 ， 要 执行 此 动作 ， 按 “0K” 刍 即 可 。 

设置 完成 后 ， 按 “ESC” 键 返回 高 级 设置 菜单 画面 。 


1.3.5 安全 


Micro810 控制 器 的 LCD 主 菜单 的 最 后 一 项 是 安全 设置 ， 这 里 可 以 对 控制 絮 设 置 一 个 密 
码 ， 输 入 密码 后 ， 选 择 激活 密码 ， 控 制 锅 就 会 锁定 ， 用 LCD 对 控制 器 做 任何 设置 都 将 无 法 
进行 ， 必 须 先 去 除 密 码 ， 才 能 对 控制 器 进行 设置 。 具 体操 作 如 下 : 

进入 主 菜单 ， 用 向 下 键 定位 到 “安全 ”项 , 按 “OK” 键 ,进入 密码 设置 画面 ， 按 
“OK” 键 ,激活 密码 ， 此 时 在 启动 界面 上 就 会 显示 密码 激活 的 图 标 ， 如 果 想 要 修改 对 控制 絮 
的 设置 ， 则 要 先 选择 不 激活 密码 ， 按 “OK” 键 进入 ， 输 入 密码 ， 再 按 “OK” 键 即 可 。 






















































































1.4 小 结 


本 章 描 述 了 Micro810 控制 器 的 特点 ， 并 重点 介绍 了 控制 器 的 硬件 特性 。 通 过 对 Mi- 
cro810 控制 器 的 组 态 ， 掌 握 和 学 习 了 对 Micro810 控制 器 的 使 用 。 由 于 这 种 微型 的 可 编程 序 
控制 器 推 向 市 场 及 应 用 时 间 并 不 是 很 长 ， 特 别 是 它 还 在 不 断 地 升级 和 更 新 换代 ， 很 多 功能 
家 还 不 是 非常 熟悉 ， 因 此 十 分 需要 对 它 的 认识 和 学 习 。 特 别 是 Micro810 具有 的 LCD 包含 了 
很 多 功能 ， 编 程 人 员 可 以 在 没有 计算 机 的 情况 下 ， 通 过 LCD 编写 简单 的 程序 。 而 且 控 制品 
的 编程 电缆 为 USB 接口 ， 方 便 了 项 目 技术 人 员 使 用 计算 机 编程 。 
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第 1 章 Micro810 控制 器 硬件 








1，Micro810 可 编程 控制 器 的 有 哪些 硬件 特性 ? 
2，Micro810 可 编程 控制 器 支持 的 电源 类 型 有 哪些 ? 
3，Micro810 可 编程 控制 器 的 输入 /输出 有 几 种 类 型 ? 
4，Micro810 可 编程 控制 器 的 LCD 屏 包含 哪些 功能 ? 
6. 
7. 








Micro810 可 编程 控制 器 有 什么 通信 端口 ? 需要 辅助 通信 器 件 吗 ? 
Micro810 可 编程 控制 器 可 扩展 什么 类 型 的 模块 ? 
Micro810 可 编程 控制 锅 的 10 配置 是 怎样 的 ? 
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1. 请 用 Micro810 可 编程 控制 器 设计 一 个 简单 的 交通 灯 控 制 系统 。 
2. 输入 滤波 的 主要 目的 是 什么 ”如 何 计算 滤波 响应 时 间 ? 
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Micro830 控制 器 硬件 


| 学习 日 标 


了 解 Micro830 控制 器 的 基本 功能 
。 掌 握 Micro830 控制 器 输入 /输出 的 使 用 方法 
。 学 握 Micro830 控制 器 硬件 的 使 用 方法 

。 了 解 Micro830 控制 器 的 高 级 功能 





第 2 章 ”Micro830 控制 器 硬件 





2.1 Micro830 控制 器 人 硬件 特性 


Micro830 控制 需 是 带 有 和 骨 信 式 输入 /输出 的 经 济 型 控制 需 ， 根 据 控制 器 的 类 型 ， 它 可 以 
插 2 ~5 个 模块 。 按 照 其 I\ 0 点 数 可 以 分 为 四 种 款 型 : 10 点 、16 点 、24 点 和 48 点 。 有 具体 
如 下 : 





10 点 : 2080-LC30-10QWB 、2080-LC30-10QVB ; 

16 点 : 2080-LC30-10AWB 、2080-LC30-16QWB 、2080-LC30-16QVB ; 

24 护 : 2080-LC30-24QWB 、2080-LC10-24QVB 、2080-LC30-24QBB ; 

48 点 : 2080-LC30-48QWB、2080-LC30-48AWB、2080-LC30-48QBB、2080-LC10-48QVB。 





Micro830 控制 器 的 外 形 如 图 2-1、 图 2-2 和 图 2-3 所 示 ， 它 是 一 种 固定 式 的 控制 器 ， 具 体 
描述 见 表 2-1 和 表 2-2 。 


状态 指示 灯 


控制 器 


他 
-pcpovooooood | 








一 一 
上 SEE 而 
Te 








图 2-1 10\ 16 点 Micro830 控制 器 和 状态 指示 灯 


状态 指示 灿 


DOOOOOOOOO 
OOo00000000 
Oooooo00 


控制 器 





DOODOOOOOOOO 
DOOODOOOOOOOD 





图 2-2 48 点 Micro830 控制 器 和 指示 灯 
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Micro800 控制 系统 





控制 器 1 2 3 4 5 6 7 8 状态 指示 灯 








| ss| 
0 "ey [| A 电 只 后 my my ( 中 站 my 

ea 
A 


































































































13 
图 2-3 24 点 Micro830 控制 器 和 状态 指示 灯 
表 2-1 Micro830 控制 器 硬件 说 明 
标号 描述 标号 描 述 
1 状态 指示 灯 8 安装 孔 
2 电源 插 槽 9 DIN 导轨 安装 卡 件 
3 舱 入 式 模块 卡 件 10 模式 转换 开关 
4 嵌入 式 模块 安装 孔 11 USB 端口 
5 40 针 高 速 插件 连接 器 12 RS-232/RS-485 通信 串口 ( 非 隔离 ) 
6 可 移动 VO 接线 端子 13 交流 电源 
7 边缘 侧 盖 
表 2-2 Micro830 控制 器 状态 指示 灯 说 明 
标号 描述 标号 描述 
14 输入 指示 灯 18 强制 VO 指示 灯 
15 电源 指示 灯 19 串口 通信 指示 灯 
16 运行 指示 灯 20 输出 指示 灯 
17 故障 指示 灯 














2.2 ” Micro830 控制 器 的 IO 配置 


Micro830 控制 器 有 12 种 型 号 ， 不 同型 号 的 控制 器 的 0O 配置 不 同 ， 控 制 妖 的 YO 数据 


见 表 2-3。 
下 面 以 2080-LC30-24QWB 控制 侨 为 例 ， 介 绍 Micro830 控制 器 的 输入 /输出 端子 。 该 控 
制 器 的 外 部 接线 如 图 2-4 所 示 。 其 中 I-00 ~1-07 为 高 速 输入 。 
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表 2-3 Micro830 控制 器 IO 数据 



















































































输 入 输 出 
控制 器 一 - 
AC110V DC24V/VAC 继电器 24V 灌 入 型 24V 拉 出 型 
2080-LC30-10QWB 6 4 
2080-LC30-10QVB 6 4 
2080-LC30-16AWB 10 6 
2080-LC30-16QWB 10 6 
2080-LC30-16QVB 10 6 
2080-LC30-24QBB 14 10 
2080-LC30-24QVB 14 10 
2080-LC30-24QWB 14 10 
2080-LC30-48AWB 28 20 
2080-LC30-48QBB 28 20 
2080-LC30-48QVB 28 20 
2080-LC30-48QWB 28 20 
输入 接线 端子 
|cowo I-01 L03 I-05 107|| I-08 L10 下 | 
L00 I-02 I-04 L06 COMI I-09 Tl I-13 
oo0ooU od oovooo 
-DC24 O-00 O-01 O-02 O-04 COM3 O-07 O-09 
输出 接线 端子 


Micro830 控制 器 的 输 





图 2-4 ”Micro830 控制 器 外 部 接线 
人 分 为 灌 和 人 型 和 拉 出 型 ， 但 这 仅 针 对 数字 量 输入 ， 对 于 模拟 量 输入 











则 没有 灌 入 型 和 拉 出 型 之 分 ， 其 接线 图 如 图 2-5、 图 2-6、 图 2-7 和 图 2-8 所 示 。 


























逻辑 侧 
一 一 一 用 户 侧 
; O 
I i 四 输出 24V 
S 
DC COM 
Micro800 QVB controller 
图 2-5 “ 灌 人 型 输出 接线 图 (一 ) 
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逻辑 侧 






























































用 户 侧 





Micro800 QBB controller 














Com DC 
| 24V 
如 不 此 

Es 对 L/P 攻 于 导 
熔 丝 
图 26 灌 人 型 输入 接线 图 














DC COM 








不 同 的 控制 器 ， 高 速 输入 /输出 的 点 不 同 ， 具 体 分 布 情况 见 表 2-4。 








图 2-7 拉 出 型 输出 接线 图 

































































图 2-8 拉 出 型 输入 接线 图 























表 2-4 Micro830 控制 器 高 速 输入 /输出 点 的 分 布 情况 
控制 器 型 号 高 速 输入 /输出 点 分 布 控制 器 型 号 高 速 输入 /输出 点 分 布 
2080-LC30-10QWB 1-00 ~ 103 2080-LC30-24QVB 1-00 ~ 107 、0-00 ~ 001 
2080-LC30-10QVB 1-00 ~103 、0-00 ~ 001 2080-LC30-24QWB I-00 ~ 107 
2080-LC30-16AWB 没有 2080-LC30-48AWB 没有 
2080-LC30-16QWB 1-00 ~ 103 2080-LC30-48QBB 1-00 ~111、0-00 ~ 003 





2080-LC30-16QVB 


1-00 ~ 103 、0-00 ~ 001 


2080-LC30-48QVB 


1-00 ~ I11 、0-00 ~ 003 
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2080-LC30-24QBB 





1-00 ~ 107 、0-00 ~ 001 








2080-LC30-48QWB 





1-00 ~111 
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2.3 Micro800 控制 器 验 入 式 模块 


介绍 了 Micro830 控制 器 的 硬件 特性 和 本 地 LO 设置 以 后 ， 下 面 重 点 介绍 Micro830 控制 
器 的 向 入 式 模 块 ， 这 些 模块 不 仪 适用 于 Micro830 控制 器 ， 还 适用 于 Micro800 控制 器 中 其 他 
系列 的 控制 器 (如 Micro850) 。Micro830 控制 器 最 少 可 以 插 两 个 嵌入 式 模块 ， 最 多 可 以 插 5 
个 虞 入 式 模 块 。 其 虞 入 式 模 块 类 型 见 表 2-5。 
表 2-5 Micro830 控制 器 嵌入 式 模块 类 型 





















































































































































































































































类 型 产品 目录 号 说 明 
ei 本 4 ~8 点 DC24V 数字 量 V0, 具 有 灌 入 和 拉 出 型 -IJQ4 .OB4 、OV4 .IQ40B4 、 
数字 量 IQ40V4 
LO 
2080-OW4 4 点 1A 继电器 输出 
2080-IF4 4 通道 模拟 量 输入 ,0 ~20mA ,0 ~ 10V , 非 隔 离 ,12 位 
模拟 量 二 到 a 
人 2080-IF2 2 通道 模拟 量 输入 ,0 ~20mA ,0 ~ 10V , 非 隔离 ,12 位 
2080-OF2 2 通道 模拟 量 输出 ,0 ~20mA ,0 ~ 10V , 非 隔离 ,12 位 
2080-RTD2 2 通道 RTD , 非 隔离 ,0. 5C 
2080-TC2 2 通道 TC , 非 隔离 ,1C 
6 通道 可 调 电位 计 模 拟 量 输入 ,可 为 速度 .位置 和 温度 控制 添加 6 个 模拟 
2080-TRIMPOT6 Se 
量 预 设 值 
可 将 基本 控制 器 PTO 功能 扩展 至 2 轴 
2080-MOT-PTO2 SR 
(具有 250kHz 差分 线路 驱动 器 ) 
拓 用 
可 将 基本 控制 器 HSC 功能 扩展 至 2 轴 
2080-MOT-HSC2 ee 
(具有 250kHz 差分 线路 驱动 器 ) 
2080-MOT-AXIS2 增加 2 轴 内 插 运动 ,4MHz PTO 
2080-GSM 带 SMS 支持 的 GSM 调制 解 调 器 
2080-GSM-DATA 带 数 据 和 远程 编程 能 力 的 CSM 调制解调器 
2080-MEM-SD 存储 器 备份 -SD 卡 适 配 融 
2080-SERIALISOL RS-232/485 隔离 型 串 行 端口 
通信 
8 2080-DNET10 DeviceNet 扫描 器 主 站 /从 站 ,用 于 多 达 10 个 节点 
备份 内 存 2080-MEMBAK-RTC 高 精度 实时 时 钟 , 备 份 项 目 数据 和 应 用 项 目 代码 











Micro850 控制 器 也 兼容 以 上 肯 入 式 模块 。 了 解 最 新 的 能 入 式 模块 信息 可 以 登录 到 Rock- 
well 官方 网 站 查看 产品 信息 。 

在 介绍 Micro830 控制 器 的 能 入 式 模块 之 前 ， 移 来 介绍 一 下 控制 器 的 外 部 电源 模块 。 

在 较 小 的 系统 中 ， 当 没有 DC24V 电源 供应 时 ， 可 以 使 用 型 号 为 2080-PS120-240VAC 的 
电源 模块 ， 如 图 2-9 所 示 为 外 部 交流 供电 模块 接线 图 。 

其 中 ，PAC-1 为 交流 电 的 相 线 ，PAC-2 为 交流 电 的 零 线 ，PAC-3 为 安全 地 线 ; DC-1 和 
DC-2 为 +DC24V，DC-3 和 DC-4 为 -DC24V， 承 受 的 最 大 直流 电流 为 1.6A。 
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Micro800 控制 系统 











DC “BCS2" DC DG 


45Z81 





图 2-9 ”外 部 交流 供电 模块 接线 图 
2.3.1 模拟 量 输入 模块 2080-IF4 


模拟 量 输 入 模块 有 两 通道 和 四 通道 两 种 。 骨 入 式 模块 鹏 入 到 Micro830 控制 器 的 40 针 的 
和 怠 入 式 模 块 连接 口上 ， 瞬 人 模块 后 ， 用 固定 螺钉 固定 好 ， 如 图 2-10 所 示 。 









如 we mamm | 
2080-TRINPOT6 2080-0F2 
i 
Nicro830 控 制 器 | 
2080-IFd 





全 


器 


图 2-10 ”内 入 式 模块 谋 入 到 控 和 





四 通道 模拟 量 输入 模块 2080-IF4 的 接线 端子 如 图 2-11 所 示 ， 各 个 端子 的 具体 信息 见 表 
2-6。 
表 2-6 ”四 通道 模拟 量 输入 模块 的 接线 端子 信息 
































端子 序号 A B 
1 COM VI-O( Voltage Input-0) 
2 VI2 CI-0(Current Input-0) 
3 CI-2 COM 
4 COM VI-1 
图 2-11 ”四 通道 模拟 量 输入 ee 
模块 接线 端子 DY A 


四 通道 模拟 量 输入 的 硬件 属性 见 表 2-7。 
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表 2-7 四 通道 模拟 量 输入 的 硬件 属性 
硬件 属性 两 /四 通道 模拟 量 输 入 模块 
模拟 量 额定 工作 范围 电压 :DC0 ~ 10V 电流 :0 ~20mA 
最 大 分 辩 率 12 位 ( 单 极 性 ) ,在 软件 中 有 50Hz .60Hz .250Hz 和 500Hz 
数据 范围 0 ~ 65535 
输入 阻抗 电压 终端 : >220kQ ;电流 终端 :2500 















































模块 误差 超过 温度 范围 的 百分比 
(-20~65% 即 -4~149 下 ) 








电压 : +1.5% ;电流 : +2. 0% 






















































































输入 通道 组 态 通过 软件 屏幕 组 态 或 者 通过 用 户 程序 组 态 
输入 电路 校准 没有 要 求 
扫描 时 间 180ms 
母线 隔离 的 输入 组 没有 隔离 
通道 之 间隔 离 没有 隔离 
操作 温度 -20~65% 即 -4~149 下 
存储 温度 -40~85%C( -40~149 F) 
相对 湿度 5% ~95% ,没有 冷凝 
操作 海拔 2000m 
最 大 电缆 长 度 10m 





四 通道 模拟 量 输入 模块 的 接线 图 如 图 2-12 所 示 。 





2080-IF4 接线 图 


Dvino0t 
Viino0- 


ANLG Com 











哲 Vin2+ 
DD lint 


区 ANLG Com 





( 欧 Vin2+ 
的 lin2: 





图 2-12 





2.3.2 模拟 量 输出 模块 2080-OF2 








ANLG Com 




















四 通道 模拟 量 输入 模块 的 接线 图 


























2080-OF2 是 两 通道 模拟 量 输 出 模块 ， 其 接线 端子 图 如 图 2-13 所 示 ， 各 端子 的 具体 信息 


见 表 2-8 O 
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表 2-8 两 通道 模拟 量 输 出 模块 的 

















图 2-13 两 通道 模拟 量 输出 
模块 接线 端子 图 








n 








两 通道 模拟 量 输出 的 硬件 属性 见 表 2-9 。 
表 2-9 











便 件 属 性 














接线 端子 信息 
端子 序号 A B 
1 COM VO-0( Voltage Onput-0) 
2 COM C0-0( Current Onput-0) 
3 COM VO-1 
4 COM C0-1 
两 通道 模拟 量 输 出 硬件 属性 
两 通道 模拟 量 输出 模块 











模拟 量 额 定 工作 范围 














电压 : DC10V; 电流 : 0 ~20mA 




























































































最 大 分 辩 率 12 位 ( 单 极 性 ) 
输出 数据 范围 0 ~65535 
最 大 D/A 转化 率 (所 有 通道 ) 2. Sms 
达到 65% 的 阶 跃 响应 时 间 Sms 
电源 输出 的 最 大 电流 负载 10mA 
电流 输出 的 电阻 负载 0 ~5000 
电压 输出 的 负载 范围 >1K@ DC10V 
最 大 电感 性 负载 (电流 输出 ) 0. 01 mH 
最 大 电容 性 负载 (电压 输出 ) 0. 1pF 



































输出 误差 温度 范围 的 百分比 
( -20~65% 即 -4~149 F) 
































电压 : +1.5% ; 电流 : +2.0% 
































开路 和 短路 保护 有 

过 电压 保护 有 
母线 隔离 的 输入 组 没有 隔离 
没有 隔离 


通道 之 间隔 离 





-20 ~657 即 -4~149 F 

















操作 温度 
存储 温度 -40 ~85%C (-40~149 F) 
相对 湿度 5% ~95% ,没有 冷凝 
操作 海拔 2000m 

最 大 电缆 长 度 10m 





两 通道 模拟 量 输 出 模块 的 接线 图 如 图 2-14 所 示 。 
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2080 一 OF2 端 子 排 

















o Pin B1 VD-0 

电压 负载 o Pin B2 VD-0 
| Pin AL COM 

接地 Pin A2 COM 

o Pin B3 VD-1 





o Pin B4 CO-l 







电流 负载 | Pin A3 COM 
Pin A4 COM 











接地 
图 2-14 ”两 通道 模拟 量 输出 模块 的 接线 图 


2.3.3 两 通道 热电 偶 模 块 2080-TC2 


2080-TC2 是 两 通道 热电 偶 模 块 。 它 把 温度 数据 传递 并 转换 成 数字 量 信 息 ， 它 可 以 接收 
多 达 八 种 温度 传感器 的 信号 。 可 以 通过 CCW 软件 组 态 每 个 单独 的 通道 ， 组 态 特定 的 传感器 
和 滤波 频率 。 

这 个 模块 支持 B、E、J、K、N、R、S 和 了 T 类 型 的 热电 偶 传 感 器 。 模 块 的 通道 称 为 通道 
0、 通 道 1 和 冷 端 补偿 (CJC)。 这 个 冷 端 补偿 由 模块 外 部 的 NTC 热 敏 电阻 提供 。 冷 端 补偿 是 
通道 0 和 通道 1 共有 的 ， 提 供 开 路 、 过 载 和 低 于 量程 的 检测 和 指示 。 如 果 通 道 温度 输入 低 于 
传感器 正常 温度 范围 的 最 小 值 ， 模 块 就 会 通过 CCW 全 局 变量 发 送 一 个 低 于 量程 的 错误 。 如 
果 通 道 读 数 高 于 最 大 值 ， 就 会 发 生 超 量 程 的 报警 。 规 定 的 热电 偶 类 型 和 它们 相关 的 温度 范围 
见 表 2-10。 




















表 2-10 规定 的 热电 偶 类 型 和 它们 相关 的 温度 范围 
























































热电 偶 传 感 器 温度 范围 /并 准确 性 /AC ADC 更 新 速率 
类 型 最 小 最 大 +1.0°%C +3.0C (准确 度 %C ) 
B 40 1820 90 ~ 1700 <90 >1700 
E _270 1000 -200 ~930 < -200 >930 
J _210 1200 -130 ~1100 < -130 >1100 
4.17、6.25、10 、16.7 
K _270 1370 -200 ~ 1300 < -200 >1300 a 
N -270 1300 -200 ~ 1200 < -200 >1200 19.6、 33、 50、62、123、 
242 、470 (+ 上 3.0) 
R -50 1760 40 ~ 1640 <40 >1640 
S -50 1760 40 ~ 1640 <40 >1640 
T _270 400 _220 ~340 < -220 >340 

















该 热电 偶 模块 的 接线 端子 如 图 2-15 所 示 。 
各 端子 的 具体 信息 见 表 2-11。 
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表 2-11 两 通道 热电 偶 模块 的 接线 端子 信息 


















































端子 序号 A B 
| AN | ] CHO i 
(3) (4)(5)(6) + 十 
2 CHO — CH1 - 
| 3 CJC+ CJC - 
(3) 4) (5) (8) 有 无 连接 无 连接 
5 无 连接 无 和 接 
图 2-15 ”热电 侦 模块 接线 端子 > 





图 2-16 为 冷 端 补偿 的 热 敏 电阻 连接 到 热电 偶 模 块 的 接线 图 ， 这 样 连 接 有 助 于 补偿 电压 
在 螺钉 连接 处 的 增高 ， 同 时 热电 偶 连 接 到 通道 0 和 通道 1 。 


Bl B2 B3 B4 B5 B6 








Al A2 A3 A4 A5 Ab 








图 2-16 冷 端 补偿 的 热 敏 电阻 连接 到 热电 偶 模 块 的 接线 图 








图 2-17 为 现场 热电 偶 模 块 和 热电 偶 传 感 器 的 接线 图 。 模 块 的 硬件 属性 见 表 2-14。 


隔离 /屏蔽 的 电热 偶 传 感 器 © 
2080-TC2 





图 2-17 ”现场 热电 偶 模块 和 热电 偶 传感器 的 接线 图 


2.3.4 两 通道 RTD 模块 2080-RTD2 














2080-RTD2 模块 支持 电阻 式 温度 检测 避 (RTD) 测量 ， 是 数字 量 和 模拟 量 的 数据 转换 模 
块 ， 并 把 转换 数据 传送 到 它 的 数据 映像 表 。 此 模块 支持 多 达 11 种 的 RTD。 每 个 通道 都 在 
CCW 软件 中 单独 组 态 ， 组 态 RTD 的 输入 后 ,模块 可 以 把 RTD 读数 转换 成 温度 数据 。 
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每 个 通道 提供 开路 、 短 路 、 过 载 和 低 于 范 上 
11 种 传 感 絮 的 类 型 和 温度 范围 
线 。 如 果 通 道 温 度 输 入 低 于 传 感 圳 正常 温度 范围 的 最 小 值 ， 模 块 就 会 通 


类 型 的 RTD。 








目的 检测 和 指示 。2080-RTD2 模块 支持 11 种 
见 表 2-12。 


它 支 持 两 线 和 三 线 类 型 的 RID 接 
过 CCW 软件 全 局 变 


量 发 送 一 个 低 于 量程 的 错误 。 如 果 通 道 读数 高 于 最 大 值 ， 就 会 发 生 超 量 程 的 报警 
表 2-12 11 种 传感器 的 类 型 和 温度 范围 






























































和 温度 范围 /%C 准确 性 /人 C ADC 更 新 速率 /Hz 

最小 | 最 大 | +1.0C +3.0C (准确 度 %C ) 

PT100 385 -200 | 660 -150 ~590 | < -150 >590 

PT200 385 -200 | 630 -150 ~570 | < -150 >570 二 线 

PT500 385 -200 | 630 -150 ~580 | < -150 >580 4.17、 6.25、10、16.7、19.6、33、 
PT1000 385 —200 630 -150 ~570 | < -150 >570 50 (+1.0) 62、 123、 242、 470 ( +3.0) 
PT100 392 _200 | 660 | -150~590 | < -150 >590 两 线 和 三 线 Cul0 

4.17、6.25、10、16.7 (> +1.0、 
PT200 392 -200 | 630 -150 ~570 | < -150 >570 
< +3.0) 19.6、33、50 、62 、123 、242 、 

PT500 392 -200 | 630 -150 ~580 | < -150 >580 470 ( £3.0) 
PT1000 392 -50 500 -20~450 | < -20 >450 两 线 

Cul0 427 -100 260 <-70 >220 4.17、 6.25、 10、 16.7 (+1.0 ) 19.6、 
Ni120 672 -80 | 260 | -50-220 | < -50 >220 33、 50、 62、 123、 242、 470 ( +3.0) 
NiFe604 518 -200 | 200 -170 ~170 | < -170 >170 























2080-RTD2 模块 的 接线 端子 如 图 2-18 所 示 ， 其 接线 端子 具体 信息 见 表 2-13。 
表 2-13 ”两 通道 RTD 模块 的 接线 端子 信息 









































端子 序号 A 

PD \ ee 1 CHO + CHI1 + 
Oil CI 
CHOL CHIL 

A DOVY DE) : 
5 无 连接 无 连接 

6 无 连接 无 连接 


图 





2-18 2080-RTD2 模块 的 接线 端子 























图 2-19 为 传感器 连接 图 。 由 于 三 线 和 四 线 RTD 在 嗜 杂 的 工业 环境 中 准确 性 较 好 ， 所 以 





较为 党 用 。 当 使 用 这 些 传感器 的 时 候 ， 长 度 导 致 的 额外 电阻 由 额外 的 第 三 根 线 〈 三 线 制 中 ) 


或 额外 的 两 根 线 〈 四 线 制 中 ) 进行 补偿 。 在 这 个 模块 的 两 线 制 RTD 中， 这 些 电 阻 的 补偿 使 
用 一 个 额外 的 50mm22AWG 的 短线 提供 ， 这 些 短线 分 别 连 接 在 通道 0 和 通道 1 的 A2、A3 和 


B2、B3 上 。 

图 2-20 为 RTD 模块 和 RTD 在 现场 的 连接 。RTD 的 传 感 元 件 应 该 总 是 连接 在 通道 1 的 
Bl (+) 和 B2 (一 ) 端子 之 间 ， 以 及 通道 0 的 AL (+) 和 A2 (-) 端子 之 间 。B3 和 A3 
端子 则 应 该 分 别 短 接 到 B2 和 A2， 来 完成 电流 回路 。 不 正确 的 接线 将 导致 错误 的 读数 。 
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green CHI1+ 
BD 
rod CHO- | 
red CHO- | | 
uD black Le 
CHOL Ped CHOL black CHIL 
red CHO- 
时 | 人 办 
两 线 传感器 连接 三 线 单 传感器 连接 | CHOL 
DB 
三 线 双 传感器 连接 
图 2-19 ”传感器 连接 图 
屏蔽 双 绞 电线 OO 
2080-RTD2 
三 线 RTD 黑色 











一 现场 螺钉 接线 














油 浸 热电 偶 


过 程 温度 检测 





图 2-20 RTD 模块 和 RTD 在 现场 的 连接 





2080-TC2 和 2080-RTD2 模块 的 硬件 属性 见 表 2-14。 


表 2-14 2080-TC2 和 2080-RTD2 模块 硬件 属性 






















































































盟 性 2080-RTD2 2080-TC2 
安装 扭矩 0.2N . m(1.48lb-in) 
终端 螺杆 扭矩 0.22 ~0.25N . m(1.95 ~2.21li-in) 使 用 2. 5mm 的 平 口 螺 钉 旋 具 
线 开 0.14 ~1.5mm2(26 ~16AWG ) 刚 性 铜 线 或 者 0. 14 ~ 1. 0mm? 
(26 ~17AWG ) 刚性 铜 线 
输入 阻抗 >5MO >300kQ 
共 模 抑制 比 100dB 50/60Hz 
常 模 抑 制 比 70dB 50/60Hz 
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( 续 ) 
属 ”人 性 2080-RTD2 2080-TC2 
分 辨 率 14 位 
CJC 错误 一 +1.2%0@25%C 
准确 性 +1.0%@25%C 
通道 2 非 隔离 
短路 检测 时 间 8 ~1212ms 8 ~1515ms 
功率 消耗 3.3V 40mA 
环境 空气 最 大 温度 65°C 
操作 温度 -20 ~65%C 
存储 温度 -40 ~85%C 


2080-TC2 和 2080-RTD2 模块 帮助 用 户 通 过 PID 实现 温度 自动 控制 。 这 两 个 钥 入 模块 可 
以 插 在 Micro830 控制 絮 的 任意 权 ， 但 是 不 支持 带电 持 拨 。 


2.3.5 六 通道 TrimPot 模拟 量 输 入 模块 2080-TRIMPOT6 


2080-TRIMPOT6 模块 提供 了 一 种 对 速度 、 位 置 和 温度 的 控制 ， 可 增加 六 种 模拟 量 预 置 。 
该 戏 入 模块 可 以 搬 在 Micro830 控制 器 的 任意 槽 ， 但 是 不 支持 带电 插 拔 。 模 块 的 外 观 和 端子 
图 如 图 2-21 所 示 。 









































0 1 |2 
3 4 5 


图 2-21 2080-TRIMPOT6 模块 的 外 观 和 端子 图 














2080-TRIMPOT6 模块 的 属性 见 表 2-15 。 
































表 2-15 ”2080-TRIMPOT6 模块 的 属性 
硬件 属性 数值 硬件 属性 数 值 
数据 范围 0 ~255 相对 湿度 5% ~95% ,没有 冷凝 
操作 温度 -20 ~65% 即 -4~149 下 操作 海拔 2000m 
存储 温度 -40~85°C( -40~149 F) 
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2.3.6 RS-232/485 隔离 串口 模块 2080-SERIALISOL 








2080-SERIALISOL 模块 支持 RTU 和 ASCII 协议 。 这 个 端口 是 电气 隔离 的 ， 所 以 是 用 在 哮 
杂 设 备 上 的 理想 选择 ， 例 如 变频 器 和 伺服 设备 ， 并 且 通 信和 电缆 较 长 ， 在 采用 RS-485 时 长 度 
可 达 100m。 图 2-22 为 该 模块 的 接线 端子 图 和 端 子 的 具体 信息 见 表 2-10。 
表 2-16 2080-SERIALISOL 模块 的 



































接线 端子 信息 
端子 序号 A B 
1 RS-485 + RS-232 DCD 
2 RS-485/232 GND RS-232 RXD 
3 RS-232 RTS RS-232 TXD 
图 2-22 2080-SERIALISOL 4 RS232 CTS RS.485- 











模块 的 接线 端子 图 


图 2-23 为 用 2080-SERIALISOL 模块 时 的 通信 线路 图 。 
注意 : 不 能 短 接 Al 和 B4 ， 如 果 短 接 这 两 个 端子 ， 将 损坏 通信 端口 。 


DTE 设 备 
(2080-SERIALISOL) DCE 设 备 (Modem、 触 摸 屏 等 ) 
8 针 25 针 ”9 名 





图 2-23 ”通信 线路 图 





2.4 小 结 


本 章 描述 了 Micro830 控制 器 的 特点 ， 并 重点 介绍 了 控制 器 的 硬件 特性 。 通 过 对 Mi- 
cro830 控制 需 的 组 态 ， 学 习 和 掌握 对 Micro830 控制 器 的 使 用 。 由 于 这 种 微型 的 可 编程 序 控 
制 絮 推 向 市 场 及 应 用 时 间 并 不 是 很 长 ， 特 别 是 它 还 在 不 断 的 升级 和 更 新 换代 中 ， 很 多 功能 
家 还 不 是 非常 熟悉 ， 因 此 十 分 需要 对 它 的 认识 和 学 习 。Micro830 控制 絮 的 综合 能 力 极 强 ， 它 
不 仅 将 WO 点 设 在 处 理 需 上， 并 且 有 高 速 计数 模块 、 高 速 脉冲 输出 模块 和 两 轴 运 动 控制 苦 入 
式 模块 可 供 艇 和 使用。 并 且 该 控制 器 编程 采用 USB 电费， 方便 编程 人 员 的 使 用 ， 控 制 器 除 
了 本 身 具 有 串 行 通信 端口 ， 支 持 MODBUS 和 ASCII 码 通信 协议 以 外 ， 还 有 串 行 通信 模块 可 
30 
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供 扩 展 ， 这 使 得 网 络 通信 功能 更 具有 灵活 性 。 可 以 说 Micro800 控制 吉 的 功能 正 变 得 越 来 越 
强大 ， 应 用 领域 也 会 更 加 广泛 。 





1. Micro830 控制 器 有 哪些 硬件 特性 ? 
2，Micro830 控制 器 支持 的 电源 类 型 有 哪些 ? 
3，Micro830 控制 器 的 输入 /输出 有 几 种 类 型 ? 
4. Micro830 控制 器 的 本 地 IO 有 哪些 功能 ? 
5，Micro830 控制 器 有 几 种 通信 端口 ? 
6. 
8. 





Micro830 控制 器 可 构 入 什么 类 型 的 模块 ? 最 多 能 藤 入 儿 个 ? 
Micro830 控制 器 支持 哪些 租 入 式 模 块 ? 
Micro830 控制 器 的 0O 配置 是 怎样 的 ? 








1. 请 用 Micro830 控制 器 设计 一 个 简单 的 交通 灯 控 制 系统 ， 对 比 用 Micro810 控制 器 设计 
的 系统 ， 说 说 各 自 的 特点 。 
2. 比较 Micro830 和 Micro810 控制 器 ， 说 说 各 自 的 优 缺 点 。 


31 


再 


Micro850 控制 器 硬件 


| 学习 日 标 


了 解 Micro850 控制 器 的 基本 功能 
。 掌 握 Micro850 控制 器 输入 /输出 的 使 用 方法 
。 学 握 Micro850 控制 器 硬件 的 使 用 方法 

。 了解 Micro850 控制 器 的 高 级 功能 
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3.1 Micro850 控制 器 人 硬件 特性 


Micro850 控制 器 是 一 种 可 以 内 置 嵌 入 式 0 模块 ， 又 可 以 外 挂 扩 展 VO 模块 的 经 济 型 控 
制 器 。Micro850 控制 器 可 以 嵌入 2 ~5 个 模块 不 等 ， 并 且 最 多 能 支持 4 个 扩展 1/O 模块 。 

该 控制 器 还 可 以 容纳 任何 一 类 2 级 额定 24V 直流 输出 电源 ， 如 符合 最 低 规格 的 可 选 Mi- 
cro800 电源 。 按 照 其 70 点 数 可 分 为 两 种 款 型 : 24 点 和 48 点 。 

Micro850 控制 器 外 观 和 状态 指示 灯 如 图 3-1、 图 3-2 所 示 ， 各 部 分 具体 描述 见 表 3-1、 表 
3-2。 








Status Indicators 


口 
口 


DODODD 








45910 








bs Ws el b> 


Status Indic ators 


O0000000000 
16 OO00000000 
口 口 口 口 口 口 口 口 





24 图 口 口 口 口 口 口 口 口 0 口 
口 口 口 口 口 口 口 口 0 








45918 





Ll]12. 11 6 10 8 9 


图 3-2 48 点 Micro850 控制 器 外 观 和 状态 指示 灯 
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表 3-1 Micro8s0 控制 器 硬件 说 明 




















































































































标号 描述 标号 描 述 
1 状态 指示 灯 9 扩展 WO 槽 盖 
2 电源 插 覃 10 DIN 导轨 安装 卡 件 
3 牛 入 式 模块 卡 件 11 模式 转换 开关 
相 藤 入 式 模 块 安装 口 12 B 类 USB 端口 
5 40 针 高 速 插件 连接 器 13 RS-232/RS-485 通信 串口 ( 非 隔离 ) 
6 可 移动 VO 接线 端子 14 RJ-45 以 太 网 端 
7 边缘 侧 盖 15 交流 电源 
8 安装 口 





表 3-2 Micro850 控制 器 状态 指示 灯 说 明 




















标号 描述 标号 描 述 
16 输入 指示 灯 21 故障 指示 灯 
17 模块 指示 灯 22 强制 WO 指示 灯 
18 网 络 指示 灯 23 串 行 通信 指示 灯 
19 电源 指示 灯 24 输出 指示 灯 
20 运行 指示 灯 

















3.2 ” Micro850 控制 器 的 IO 配置 





Micro850 控制 器 有 8 种 型 号 ， 不 同型 号 的 控制 锅 的 VO 配置 不 同 ， 控 制 器 的 IO 数据 见 



























































表 3-3。 
表 3-3 控制 器 的 IO 数据 
输 入 输 ”出 
控 制 器 
AC120V 24Vpc/Vac 继电器 型 24V 灌 人 型 24V 拉 出 型 

2080-LC50-24AWB 14 10 

2080-LC50-24QBB 14 10 
2080-LC50-24QVB 14 10 
2080-LC50-24QWB 14 10 

2080-LC50-48AWB 28 20 

2080-LC50-48QBB 28 20 
2080-LC50-48QVB 28 20 
2080-LC50-48QWB 28 20 


十 




















下 面 以 2080-LC50-24QWB 控制 器 为 例 ， 介 绍 Micro850 控制 器 的 输入 /输出 端子 。 该 控 
判 句 的 外 部 接线 图 如 图 3-3 所 示 。 第 一 排 1-00 ~1-13 为 输入 端口 ， 第 二 排 0-00 ~ 0-09 为 输出 





端口 。 其 中 ， 1-00 ~ 1-07 为 高 速 输入 端口 。 


34 


Micro850 控制 器 硬件 





COMO 


BOOOOOOOHOOOOOOO 


1-02 1-04 1-06 


I-00 


Deooooooocooceoooe 


tpc24 | 


Micro850 控制 器 的 输入 分 为 灌 
流 输入 。 其 接线 方式 与 Micro830 的 本 地 LIAO 接线 方式 一 致 ， 此 处 不 再 歼 


0-00 0-01 0-02 





图 3-3 ”Micro850 控 





私信 型 和 拉 出 型 ， 


COMI1 


CM3 





制 絮 外 部 接线 图 











不 同型 号 的 控制 器 ， 高 速 输入 /输出 的 点 不 同 ， 具 体 分 布 见 表 34。 








I-11 


0-07 0-09 


但 这 0 并 不 适用 于 交 








表 3-4 ”IMicro850 控制 器 高 速 输入 /输出 点 的 分 布 情况 
控制 器 型 号 速 输入 /输出 点 分 布 控制 器 型 号 速 输入 /输出 点 分 布 
2080-LC50-24AWB 1-00 ~ 1-07 2080-LC50.48AWB 1-00 ~ L11 
2080-LC50-24QWB L00 ~ 1-07 2080-LC50-48QWB 1-00 ~ L11 





2080-LC50-24QBB 


1-00 ~ 1-07 .0-00 ~ 0-01 


2080-LC50-48QVB 


1-00 ~I11、0-00 ~ 003 





2080-LC50-24QVB 


对 于 Micro830 和 Micro850 的 特殊 本 地 1/O 介 





1-00 ~ 工 07、0-00 ~ 0-01 








3.2.1 脉冲 序列 输出 


表 3-5 列 出 Micro830 和 Micro850 控制 器 支持 高 速 脉冲 序列 输出 a Train Outputs, 
PTO) 数量 和 运动 轴 的 数量 。 根 据 控制 器 的 性 能 ，PTO 功能 能 够 以 一 个 


量 的 脉冲 ， 这些 脉冲 可 以 输出 到 运动 控制 设备 以 控制 这 些 设备 (如 伺服 驱动 器 )， 





2080-LC50-48QBB 





绍 如 下 。 


1-00 ~ 111 .0-00 ~ 003 


定 频率 产生 指定 数 
进而 控制 


伺服 电动 机 的 旋转 和 位 置 。 每 一 个 PTO 对 应 着 一 个 轴 ， 所 以 可 以 使 用 PTO 功能 建立 一 个 位 





置 控制 系统 。 


表 3-5 ”Micro830 和 Micro850 支持 PTO 和 运 
控制 器 型 号 


云 动 轴 数 量 
PTO (本 地 LO) 





支持 的 运动 轴 





10716 点 
2080-LC30-10QVB; 2080-LC30-16QVB 


1 1 





24 点 
2080-LC30-24QVB; 2080-LC30-24QBB 2 2 
2080-LC50-24QVB; 2080-LC50-24QBB 





48 点 
2080-LC30-48QVB; 2080-LC30-48QBB 3 3 
2080-LC50-48QVB; 2080-LC50-48QBB 
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注意 ， 对 于 Micro830 系列 控制 器 ， 固 件 版 本 需要 2. 0 以 上 才能 文 持 PTO 功能 。 

每 一 个 运动 轴 都 需要 多 个 输入 /输出 信号 来 控制 ，Miero830 和 Miero850 控制 器 带 的 PTO 
脉冲 信号 和 PTO 方向 信号 就 可 以 用 来 控制 轴 运 动 ， 剩 下 PTO 的 输入 /输出 通道 可 以 禁止 或 是 
作为 普通 IO 使 用 。 本 地 PTO 输入 /输出 点 信息 见 表 3-6。 

表 3-6 本 地 PTO 输入 /输出 点 信息 





























PTOO( EM _00) PTOI (EM _01) PTO2( EM _02) 
运动 控制 a 本 
信号 在 软件 中 的 在 本 地 端 在 软件 中 的 在 本 地 端 在 软件 中 的 在 本 地 端 
言 
名 称 子 排名 称 名 称 子 排名 称 名 称 子 排名 称 
PTO pulse _ IO_EM DO 00 0-00 _ IO_ EM DO 01 0-01 _IO_EM DO 02 0-02 
PTO direction _IO_EM _ DO _ 03 0-03 _IO_EM _ DO _ 04 0O-04 _IO_EM _ DO _ 05 0-05 
Lower 
( Negative ) _IO_EM DI 00 1-00 _IO_EM DI 04 1-04 _IO_EM DI 08 1-08 
Limit switch 
Upper 
( Positive ) _IO_EM_DI_01 1-01 _IO_EM_DI_05 1-05 _IO_EM _DI_09 1-09 
Limit switch 
Absolute 
_IO_EM _DI_02 1-02 _IO_EM _DI_06 1-06 _IO_EM _DI_10 1-10 
Home switch 
Touch Probe 
_IO_EM DI 03 1-03 _IO_EM DI 07 1-07 _IO_EM DI 11 I-11 
Input switch 























下 面 以 2080-LC30-xxQBB/2080-LC50-xxQBB 控制 絮 为 例 ， 介 绍 运动 控制 系统 的 搭建 。 如 
图 34 所 示 是 运动 控制 系统 接线 示例 。 


24v | (CD 24v | (2) 


EN 
© © +DC 24 +CM0 
-DC 24 +CMI 










Pin1,2 





Pin12(DLK) 
Pin49(DLK+) 





Pin14(DIRD 


0.01 上 一 一 Pin25(DIR+) 


Pin3(Enable) 





Pin7(RST) 


2080-LC30-xxQBB 
2080-LC50-xxQBB 


Kinetix3 























图 3-4 ”运动 控制 系统 接线 示例 


注意 : 如 果 引 脚 1、2 连接 的 是 24V 电源 的 正极 ,使 能 位 ( 引 脚 3) 和 重 置 位 ( 引 脚 7) 
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表 3-7 命令 类 功能 块 











功能 块 名 称 功能 块 名 称 功能 块 名 称 功能 块 名 称 

MC _ Power MC _ ReadAxisError MC _ AbortTrigger MC _ WriteParameter 

MC _ Reset MC _ ReadParameter MC _ ReadStatus MC _ WriteBoolParameter 
MC _ TouchProbe MC _ ReadBoolParameter MC _ SetPosition 














表 3-8 动作 方式 类 功能 块 








功能 块 名 称 描述 允许 执行 功能 块 的 运动 轴 状 态 
MC _ MoveAbsolute 命令 一 个 轴 到 指定 的 绝对 值 位 置 停止 ， 断 续 运 动 ， 连 续 运 动 














命令 一 个 轴 在 指定 的 时 间 内 ， 运 动 到 一 个 相对 于 实际 位 
MC _ MoveRelative “| 置 指定 距离 的 位 置 ， 即 在 实际 位 置 的 基础 上 再 运动 指定 的 | 停止， 断 续 运 动 ， 连 续 运 动 
距 

































































MC _ MoveVelocity 命令 轴 在 指定 的 速度 下 ， 持 续 运 动 停止 ， 断 续 运 动 ， 连 续 运 动 
命令 轴 执 行 “search home” 序 列 。 当 检测 到 参考 信号 
MC _ Home a 2 人 停止 











时 ,“Position” 输 入 用 于 设置 绝对 位 置 

















停止 轴 和 运动 ， 并 使 轴 处 于 “Stopping” 状态 。 当 轴 的 速 








停止 ， 断 续 运 动 ， 连 续 运 动 ， 回 归 














MC _ Stop 度 降 为 零 后 ,“Done” 输 出 位 置 1， 轴 的 状态 变 为 “Stand- 原点 
Still” a 
使 轴 处 于 一 个 可 控 的 运动 停止 状态 。 轴 进入 “Discrete- 
MC _ Halt Motion” 状态 ， 直 至 速度 降 为 0， 然 后 轴 变 为 “StandStill”| 停止， 断 续 运 动 ， 连 续 运 动 

















状态 


3.2.2 高 速 计数 费 和 可 编程 限 位 开关 

所 有 的 Micro830 和 Micro850 控制 器 都 支持 高 速 计 数 器 (High-Speed Counter，HSC) 功 
能 ， 最 多 的 能 支持 6 个 HSC。 高 速 计 数 器 功能 块 包含 两 部 分 : 一 部 分 是 位 于 控制 器 上 的 本 地 
VO 端子 ， 另 一 部 分 是 HSC 功能 块 指令 ( 见 6.3.2 节 ，Input/Output 部 分 HSC 功能 块 指令 )。 
HSC 的 参数 设置 以 及 数据 更 新 都 需要 在 HSC 功能 块 指令 中 设置 。 

可 编程 限 位 开关 (Programmable Limit Switch，PLS) 功能 允许 用 户 组 态 HSC 为 PLS 或 者 





是 凸轮 开关 。 
图 3-5 是 HSC 组 态 为 PLS 的 示意 图 ， 通 过 对 HSC 数据 结构 的 设置 ， 可 以 将 HSC 组 态 为 
PLS 使 用 。 


下 面 介绍 HSC 的 硬件 信息 : 

所 有 的 Micro830 和 Micro850 控制 器 ， 除 了 2080-LCxx-xxAWB， 都 有 100 kHz 的 高 速 计 
数 器 。 每 个 主 高 速 计数 器 有 4 个 专用 的 输入 ， 每 个 副 高 速 计数 器 有 两 个 专用 的 输入 。 不 同 点 
数控 制 器 HSC 个 数 见 表 3-9 。 

37 


Micro800 控制 系统 








HscAppData.OF Setting Overflow ”一 一 








HscAppData.HPSetting 人 High Preset 一 一 





HscAppData.LPSetting Low Preset 一 一 





HscAppData.UFSetting Underflow ~ = 


图 3-5 HSC 组 态 为 PLS 的 示意 图 





十 








+2,147,483,647 maximum 


—2,147,483,648minimum 











表 3-9 不 同 点 数控 制 器 HSC 个 数 
10716 点 24 点 48 点 
HSC 个 数 2 4 6 
主 HSC 1 (counter 0) 2 (counter 0,2) 3(counters 0, 2 and 4) 
副 HSC 1(counter 0 ) 2(counter 1 ,3 ) 3(counters 1,3 and 5) 











每 个 HSC 使 用 的 本 地 输入 号 见 表 3-10。 

















表 3-10 每 个 HSC 使 用 的 本 地 输入 号 
HSC 使 用 的 输入 点 HSC 使 用 的 输入 点 
HSC0 0~3 HSC3 6,7 
HSC1 2,3 HSC4 8~11 
HSC2 4~7 HSC5 10,11 




















由 表 3-10 可 见 ，HSC0 的 副 计 数 器 是 HSC1， 其 他 HSC 类 似 。 所 以 每 组 HSC 都 有 共用 的 
输入 通道 ， 表 3-11 列 出 HSC 的 输入 使 用 本 地 IO 情况 。 
表 3-11 HSC 的 输入 使 用 本 地 1O 情况 























HSC 本 地 IO 
0 01 02 03 04 05 06 07 08 09 10 11 
HSCO A/C B/D | Reset | Hold 
HSC1 AZC B/D 
HSC2 A/C B/D Reset Hold 
HSC3 A/C B/D 
HSC4 A/C B/D | Reset | Hold 
HSC5 AZC B/D 





























表 3-12 列 出 Micro830/Micro850 的 24 点 HSC 的 输入 接线 情况 。 
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表 3-12 Micro830/Micro850 的 24 点 HSC 的 输入 接线 情况 























































































































Input0( HSCO ) Input 1 ( HSCO) Input2 Input3 户 程 
oe Inpu? (HSC1) | Input3(HSC1) | (HSC0) | (HSC0) 和 
操作 模式 号 je 序 中 ， 模 
Input4(HSC2 ) Input 5( HSC2 ) Input6 Input7 
s ; 、 、 式 的 值 
Input6 (HSC3) | Input 7(HSC3) | (HSC2) | (HSC2) 
以 内 部 方向 计数 (mode 1a) 增 计 数 未 使 用 0 
站 内 部 方向 计数 ， 外 部 提供 Rese Hold 信 
TTT IR le Oh eh Meek 增 计数 未 使 用 Reset Hold 1 
号 (mode 1b) 
以 外 部 方向 计数 (mode 2a) 增 / 减 计数 方向 未 使 用 2 
部 提供 方向 ，Rese Hold 信 je 
和 计数 方向 Reset Hold 3 
2b) 
两 输入 计数 器 (mode 3a) 增 计 数 减 计数 未 使 用 4 
j 输 入 计数 器 ， 部 提供 Rese Hold 信号 
两 输入 计数 器 ， 外 部 提供 Reset 和 Hold 信号 |。 jy a el 
(mode 3b) 
正 交 计数 器 (mode 4a) A 型 输入 B 型 输入 未 使 用 6 
正 交 计数 器 部 提供 Rese Hold 信号 
0 1 B 型 输入 |Z 型 Reset| Hold 7 
(mode 4b) 
正 交 X4 计数 器 (mode 5a) A 型 输入 B 型 输入 未 使 用 8 
正 交 X4 计数 器 ， 外 部 提供 Reset 和 Hold 信 
i B 型 输入 ”|Z 型 Reset| Hold 9 
号 (mode 5a) 









































其 他 点 数 不 同 的 控制 器 HSC 接线 方式 类 似 上 表 ， 主 HSC 可 以 使 用 4 个 输入 端口 ， 但 是 
副 HSC 只 能 使 用 后 两 个 输入 端口 ， 具 体 接线 方式 取决 于 操作 模式 。 


3.3 ”Micro850 控制 器 扩展 式 模 块 


介绍 了 Micro850 控制 器 的 硬件 特性 和 本 地 IO 设置 以 后 ， 下 面 重点 介绍 Micro850 控制 
器 的 扩展 式 模块 ，Micro850 控制 器 支持 多 种 离散 量 和 模拟 量 扩展 /0 模块 。 可 以 连接 任意 组 
合 的 扩展 VO 模块 到 Micro850 控制 器 上 ， 但 要 求 本 地 、 伦 人 、 扩 展 的 离散 量 VO 点 数 小 于 
或 等 于 132。Micro850 扩展 模块 见 表 3-13 。 
表 3-13 ”Micro850 扩展 模块 




































































扩展 模块 型 号 类 别 种 类 
2085-IA8 离散 8 点 ，120V 交流 输入 
2085-IM8 离散 8 点 ，240V 交流 输入 
2085-OA8 离散 8 点 ，120/240V 交流 晶闸管 输出 
2085-IQ16 离散 16 点 ，12/24V 拉 出 / 灌 入 型 输入 
2085-IQ32T 离散 32 点 ，12/24V 拉 出 / 灌 和 型 输入 
2085-OV16 离散 16 点 ，12/24V 直流 灌 和 人 型 晶体 管 输出 
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( 续 ) 

扩展 模块 型 号 类 别 种 类 

2085-O0B16 离散 16 点 ，12/24V 直流 拉 出 型 晶体 管 输出 

2085-OW8 离散 8 点 ， 交 流 / 直流 继电器 型 输出 

2085-OW16 离散 16 点 ， 交 流 / 直 流 继电器 型 输出 

2085-IF4 模拟 4 通道 ，14 位 隔离 电压 /电流 输入 

2085-IF8 模拟 8 通道 ，14 位 隔离 电压 /电流 输入 

2085-OF4 模拟 4 通道 ，12 位 隔离 电压 /电流 输出 

2085-IRT4 模拟 4 通道 ，16 位 隔离 热电 阻 ( RTD) 和 热电 偶 输 入 模块 
2085-ECR 终端 2085 的 总 线 终端 电阻 






































模拟 量 扩展 VO 模块 是 一 种 将 模拟 信号 转化 为 数字 信号 输入 到 计算 机 以 及 将 数字 信号 转 


化 为 模拟 信号 输出 的 模块 。 控 制 器 可 以 通过 这 些 控制 信号 达到 控制 的 目的 。 
3.3.1 模拟 量 模块 


1. VO 属性 


2085-IF4 和 2085-IF8 分 别 支持 4 通道 和 8 通道 输入 ，2085-OF4 支持 4 通道 输出 。 每 个 
通道 都 可 以 被 设置 成 电流 或 者 电压 输入 /输出 ， 其 中 电流 模式 为 默认 配置 。 


2. 数据 范围 


2085-IF4 、2085-IF8 和 2085-OF4 的 有 效 数 据 范围 见 表 3-14、 表 3-15。 
表 3-14 2085-IF4、2085-IF8 的 有 效 数据 范围 











































































































类 型 /范围 
0 ~20mA 4 ~20mA -10~10V 0~10V 
原始 /比例 数据 — 32768 ~ 32767 
[ 程 单位 0 ~21000 3200 ~ 21000 -10500 ~ 10500 -500 ~ 10500 
百分比 范围 0 ~10500 —500 ~ 10625 不 支持 —500 ~10500 
表 3-15 2085-OF4 的 有 效 数 据 范 围 
类 型 /范围 
0 ~20mA 4 ~20mA -10~10V 0~10V 
原始 /比例 数据 — 32768 ~ 32767 
工程 单位 0 ~21000 3200 ~ 21000 -10500 ~ 10500 0 ~10500 
百分比 范围 0 ~10500 -500 ~ 10625 不 支持 0 ~10500 
3. 数据 配置 














(1) 2085-IF4 的 数据 配置 


模拟 量 输入 值 能 从 全 局 变量 _10 _ Xx _AI 























号 00 ~03。2085-IF8 和 2085-OF4 的 模拟 量 输入 值 读 取 以 及 x、y 意义 同 2085-IF4。 
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模拟 量 输入 状态 值 能 从 全 局 变量 IO Xx _ST _yy 读 出 ,x 代表 扩展 槽 号 1 ~4，yy 代表 
状态 字 00 ~02。2085-IF4 的 数据 格式 见 表 3-16。 
表 3-16 ”2085-IF4 的 数据 格式 


















































字 RAW 7 6 5 4 3 2 1 0 
羽 态 0 保留 
状态 1 及 保留 HHAO LLAO HAO LAO DEO S0 
状态 2 及 保留 HHA2 LLA2 HA2 LA2 DE2 S2 
字 RAW 15 14 13 12 11 10 9 8 
伏 态 0 及 PU GF CRC 保留 
状态 1 及 保留 HHAI1 LLA1 HAI1 LAl DE1 Sl 
大 态 2 R 保留 HHA3 LLA3 HA3 LA3 DE3 S3 








(2) 2085-IF8 的 数据 配置 

模拟 量 输入 状态 值 能 从 全 局 变量 10 _ Xx _ST _yy 读 出 ,x 代表 扩展 槽 号 1 ~4，yy 代表 
状态 字 00 ~04。 若 是 想 从 状态 字 中 读 出 某 一 位 ， 也 能 通过 在 全 局 变量 后 面 附加 一 个 zz 读 出 
来 ，zz 代表 位 号 00 ~ 15。2085-IF8 的 数据 格式 见 表 3-17，2085-IF4 和 2085-IF8 的 字段 描述 
见 表 3-18。 



































表 3-17 2085-IF8 的 数据 格式 






























































字 RAW 7 0 5 4 3 2 1 0 
状态 0 R 保留 
状态 1 R 保留 HHAO LLAO HAO LAO DEO S0 
大 态 2 R 保留 HHA2 LLA2 HA2 LA2 DE2 S2 
状态 3 R 保留 HHA4 LLA4 HA4 LA4 DEA S4 
状态 4 及 保留 HHA6 LLAG HA4 LA4 DE4 S6 
字 RAW 15 14 13 12 11 10 9 8 
状态 0 R PU GF CRC 保留 
状态 1 R 保留 HHAI1 LLAl HAI1 LAl DE1 Sl 
大 态 2 R 保留 HHA3 LLA3 HA3 LA3 DE3 S53 
状态 3 R 保留 HHAS LLAS HAS LAS DES S5 
状态 4 R 保留 HHA7 LLA7 HA7 LA7 DE7 S7 





表 3-18 2085-IF4 和 2085-IF8 的 字段 描述 
字段 描 述 


当 数据 上 的 CRC (循环 元 余 校 验 ) 错误 发 生 时 ， 此 位 置 1， 当 收 到 下 一 个 正确 数据 时 ， 此 位 清 














CRC CRC 错误 


< 




















当 允 许 输入 通道 没有 从 当前 采样 中 读 到 任何 值 时 ， 此 位 置 1。 各 自 的 返回 输入 数据 值 仍 和 之 前 
的 值 一 样 
GF | 一 般 错误 | 当 任何 一 种 错误 发 生 时 ， 此 位 置 1 
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( 续 ) 
字段 描 述 
HA# | 高 位 报警 当 输 入 通道 的 值 超过 之 前 设置 的 高 位 报警 值 时 ， 此 位 置 1 
HHA# | 高 高 位 报警 | ” 当 输入 通道 的 值 超过 之 前 设置 的 高 高 位 报警 值 时 ， 此 位 置 1 
LA# | 低位 报警 当 输 入 通道 的 值 低 于 之 前 设置 的 低位 报警 值 时 ， 此 位 置 1 
LLA# | 低 低位 报警 | ” 当 输 入 通道 的 值 低 于 之 前 设置 的 低 低位 报警 值 时 ， 此 位 置 1 





























1， 上 电 以 后 此 位 置 1， 当 模块 接收 到 正确 的 设置 以 后 ， 此 位 清 零 
2， 当 控制 器 在 运行 模式 下 发 生意 外 重启 的 时 候 ， 此 位 置 1。 同 时 通道 故障 位 S# 也 会 置 1。 模 块 
E 启 以 后 还 未 进行 配置 的 状态 下 仍然 是 连接 上 的 。 当 再 次 配置 正确 后 ，PU 和 通道 故障 位 S# 会 






















































































PU 上 电 












































S# 通道 故障 当 相 应 的 通道 打开 了 ， 或 者 有 错误 ， 或 者 低 于 /高 于 界限 时 ， 此 位 置 1 




















(3) 2085-OF4 数据 配置 
控制 位 状态 值 能 从 全 局 变量 _ IO _Xx _CO _00zz 读 出 ，x 代表 扩展 模 号 1 ~4，zz 代位 号 
00 ~ 12。2085-OF4 控制 数据 配置 见 表 3-19 。 
表 3-19 208S-OF4 控制 数据 配置 





























位 号 
字 
到 6 5 4 3 2 1 0 
控制 0 UU3 UO3 UU2 UO2 UU1 UO1 UUO UO0 
性 位 号 
字 
15 14 13 12 11 10 9 8 
控制 0 保留 CE3 CE2 CEl CEO 




















UUx 和 UOx 在 运行 模式 下 置 位 是 用 来 清除 任何 锁定 的 上 下 限 警报 。 当 解锁 位 置 1 并 且 
报警 的 条 件 不 存在 时 ， 和 警报 被 解除 。 如 果 仍 然 处 在 报警 条 件 之 下 ， 那 么 解除 报警 位 则 无 效 。 

CEx 在 运行 模式 下 置 位 可 以 清除 任何 DAC 硬件 错误 位 以 及 使 得 错误 禁用 的 通道 x 再 使 
能 。 

使 用 通道 报警 和 错误 解锁 时 ， 需 要 保持 解锁 位 置 位 (1) ， 直 到 正确 的 输入 通道 状态 字 
告诉 我 们 报警 状态 位 复位 了 ， 此 时 再 复位 解锁 位 (0) 。 

(4) 状态 数据 

模拟 量 输出 状态 值 能 从 全 局 变量 IO Xx _ST _yy 读 出 ，x 代表 扩展 模 1 ~4，yy 代表 状 
态 字 00 ~06。 状 态 字 中 独立 的 每 一 位 能 够 通过 在 全 局 变量 的 名 字 后 面 加 zz 读 出 来 ，zz 是 位 
号 0~15。 

2085-OF4 状态 数据 配置 和 字段 描述 见 表 3-20、 表 3-21。 

表 3-20 ”2085-OF4 状态 数据 配置 





















































位 号 
字 
7 6 5 4 3 2 1 0 
状态 0 通道 0 数据 值 
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( 续 ) 
号 位 号 
字 
7 6 5 4 3 2 1 0 
状态 1 通道 1 数据 值 
状态 2 通道 2 数据 值 
状态 3 通道 3 数据 值 
状态 4 E3 E2 El EO0 S3 S2 Sl S0 
状态 5 保留 Ul 01 保留 UO 00 
大 态 6 保留 
a 位 号 
字 
15 14 13 12 11 10 9 8 
状态 0 通道 0 数据 值 
状态 1 通道 1 数据 值 
状态 2 通道 2 数据 值 
状态 3 通道 3 数据 值 
状态 4 PU GF CRC 保留 保留 
状态 5 保留 U3 03 保留 U2 02 
状态 6 保留 
表 3-21 2085-OF4 的 字段 描述 
字段 描 述 








CRC | ”CRC 错误 表明 数据 接收 到 错误 ， 所 有 的 通道 错误 位 置 位 ， 当 接收 到 下 一 个 正确 数据 的 时 候 ， 此 位 清 零 











表明 有 一 个 硬件 错误 ， 包 括 坏 线 或 者 通道 x 的 高 负载 ， 错 误 代 码 可 能 会 在 各 自 的 输入 字 (0 ~ 




































































Ex 错误 3) 上 显示 出 来 ， 相 应 的 通道 会 被 关闭 ， 直 到 用 户 通过 写 输出 数据 的 CEx 位 清除 了 错误 ， 通 道 才 
会 打开 
了 表明 发 生 错误 了 ， 包 括 RAM 测试 失败 ，ROM 测试 失败 ，EEPROM 失败 。 此 时 ， 所 有 通道 错误 
GF 一 般 错误 


位 Sx 同样 会 置 位 

表明 控制 器 正 尝试 驱动 高 于 其 正常 操作 范围 或 者 通道 的 高 钳 位 电 平 的 模拟 量 输出 。 但 是 如 果 通 
道 的 高 钳 位 电 平等 级 没有 设置 的 话 ， 模 块 会 持续 将 模拟 量 输出 转化 为 最 大 量程 的 值 

当 控 制 器 在 运行 模式 下 发 生意 外 重启 的 时 候 ， 此 位 置 1。 同 时 Ex 和 Sx 也 会 置 1。 模 块 在 重启 
以 后 还 未 进行 配置 的 状态 下 仍然 是 连接 上 的 。 当 再 次 配置 正确 后 ，PU 和 通道 故障 位 会 清 零 
Sx 通道 错误 表明 x 通道 上 有 一 个 错误 
表明 控制 器 正 尝试 驱动 低 于 其 正常 操作 范围 或 者 通道 的 低 错位 电 平 ( 如 果 低 错位 电 平 设置 了 
的 话 ) 的 模拟 量 输出 
















































































0x | 超 范 围 标 志 





















































he 
es 
ml 
本 








PU 上 电 



















































































Ux | 低 于 范围 标志 














3.3.2 四 通道 IRT4 模块 


2085-IRT4 支持 热电 偶 与 热电 阻 的 种 类 和 电压 、 阻 值 范 围 见 表 3-22、 表 3223。 
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表 3-22 热电 偶 的 种 类 和 电压 范围 




























































































传感器 类 型 温 度 范围 传感器 类 型 温 度 范围 
B 300 ~ 1800% (572 ~ 3272 °F ) N -270 ~1300% ( -454 ~2372 F) 
C 0 ~2315°%C (32 ~4199 F) R -50~1768°C ( -58 ~3214 F) 
E -270 ~1000%C ( -454 ~1832 °F) S -50~1768°C ( -58 ~3214 F) 
J -210 ~1200% ( -346 ~2192 实 ) T -270 ~400%C( -454 ~752 实 ) 
K -270 ~1372%C ( -454 ~2502 F) mV 0 ~ 100mV 
TXK/XK(L) -200 ~ 800°C ( -328 ~1472 FF) 
表 3-23 热电 阻 的 类 型 和 阻 值 范围 
传感器 类 型 温度 范围 传感器 类 型 温度 范 硬 
100QPta = 0. 00385 Euro |-200~870°C ( -328 ~1598 F) 200QNickel 618 -60 ~200%( -76~392 F) 
200OPta = 0. 00385 Euro | -200 ~400%C ( -328 ~752 ) 120QNickel 672 -80 ~260%C( -112~500 F) 
1000Pta = 0. 003916 U.S |-200 ~630°C ( -328 ~1166 F) 10QCopper( 铜 )427 -200 ~260°C ( -328 ~500 °F) 
200QPto = 0. 003916 U.S | -200 ~400%C ( -328 ~752 F) Ohms( 电阻) 0 ~5000 
100QNickel( 镍 )618 -60 ~250°C ( -76 ~482 'F) 











2085-IRT4 模块 使 组 态 的 每 一 个 输入 通道 的 模拟 信号 线性 转换 成 温度 值 。 通 过 Connected 
Components Workbench 软件 为 通道 0 ~3 组 态 以 下 数据 格式 : 

1) 工程 单位 *1: 如 果 选 择 工程 单位 * 1 作为 温度 传感器 的 数据 格式 ， 对 于 确定 的 传 感 
器 类 型 和 标准 ， 模 块 将 输入 数据 转换 成 实际 温度 值 。 表 示 的 温度 值 是 每 单位 0. 1Y7Z 下 。 对 
电阻 式 输入 来 说 ， 每 单位 对 应 值 为 0. 12。 对 电压 式 输入 来 说 ， 每 单位 对 应 值 为 0.0lmV 。 

2) 工程 单位 * 10: 热电 偶 或 电阻 式 输入 传感器 ， 对 于 确定 的 传感器 类 型 和 标准 ， 模 块 
将 输入 数据 转换 成 实际 温度 值 。 对 于 这 种 格式 ， 每 单位 表示 的 温度 值 是 17ZT。 对 电阻 式 
输入 来 说 ， 每 单位 对 应 阻 值 为 12 。 对 电压 式 输入 来 说 ， 每 单位 对 应 电压 值 为 0. 1mV。 

3) 成 比例 的 数据 模式 : 控制 器 输出 的 值 与 输入 量 成 正比 ， 数 值 的 范围 由 AZD 转换 器 的 
分 辨 率 而 定 。 例 如 : 热电 偶 类 型 B (300 ~ 1800Y ) 的 数据 范围 是 -32768 ~32767。 

4) 百分比 范围 : 在 正常 工作 范围 内 ， 输 入 数据 被 描述 成 百分比 。 例 如 : 热电 偶 B 型 传 
感 器 ，0 ~ 100my 等 价 于 0 ~100% 或 300 ~1800% 等 价 于 0 ~100% 。 

通道 0 ~3 的 数据 格式 的 有 效 范围 见 表 3-24。 





















































表 3-24 通道 0~3 的 数据 格式 的 有 效 范围 
数据 格式 传 感 咒 类 型 -温度 传感器 类 型 0 ~ 100mV 传感器 类 型 0 ~ 5000 
成 比例 的 数据 -32768 ~32767 
工程 单位 *1 温度 值 (C/AF) 0 ~ 10000 0 ~ 5000 
工程 单位 *10 温度 值 (YZT ) 0 ~ 1000 0 ~500 
了 分 比 范 围 0 ~100% 



































下 面 介 绍 如 何 将 模拟 量 转换 为 特定 数据 格式 对 应 的 数值 。 
将 模拟 值 x 转换 成 计算 数据 y 或 将 计算 数据 y 转换 成 模拟 值 x 的 公式 如 下 : 
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= ( (x-x 数据 范围 最 小 值 ) * (y 数据 范围 )/(x 数据 范围 ) ) +y 数据 范围 最 小 值 

出示 

x= -2000 (未 处 理 的 数据 )，x 最 小 值 = -32768 ，x 数值 范围 =32767 - ( -32767) = 
65535 ， 

y 数值 范围 =1372 - ( -270) =1642 , y 最 小 值 -270%C ， 

则 : y=( -20000-(-32768) ) * 1642/65535 + ( -270%C ) =49. 9%C 

温度 单位 可 以 设 为 " (默认) 或 下 。 

接 下 来 介绍 其 他 概念 : 

开路 响应 : 这 个 参数 定义 了 模块 处 于 开路 时 的 响应 。 

数值 上 限 : 通道 数值 的 输入 最 大 值 。 数 值 上 限 由 选择 的 输入 类 型 、 数 据 格式 和 数据 范围 
决定 。 

数值 下 限 : 通道 数值 的 输入 最 小 值 。 数 值 下 限 由 选择 的 输入 类 型 、 数 据 格 式 和 数据 范围 
决定 。 

保持 上 一 状态 : 将 输入 设 为 上 一 输入 值 。 

调 零 : 调 输入 为 零 ， 强 制 通道 数据 为 零 。 

滤波 器 频率 : 

2085-IRT4 模块 用 一 个 数字 滤波 器 为 输入 信和 号 抑制 干扰 。 频 率 默 认 值 为 4Hz。 当 滤波 频 
率 为 4Hz 时 ， 数 字 滤 波 器 提供 -3dB 的 振幅 衰减 。 

-3dB 频率 是 滤波 器 的 截止 频率 (截止 频率 定义 : 输入 信和 号 的 频率 响应 曲线 3dB 点 对 
应 的 频率 即 截止 频率 )。 所 有 小 于 截止 频率 的 输入 信号 都 会 以 小 于 3dB 衰减 量 通过 数字 滤波 
器 。 所 有 高 于 截止 频率 的 输入 信和 号 都 会 加 速 衰减 。 

每 一 个 通道 的 截止 频率 由 滤波 器 频率 的 选择 来 确定 ， 并 且 等 于 滤波 器 的 设 定 频率 。 选 择 
一 个 滤波 器 之 后 ， Wo en 
消 。 截 止 频率 和 输入 信和 号 的 数字 滤波 器 的 衰减 程度 有 关 。 响 应 时 间 定 义 为 : 扫描 完 输入 通道 
8 

补充 说 明 : 低 通 滤波 需 的 抑制 噪声 效果 更 好 ， 但 是 响应 时 间 通 常会 增加 。 高 通 滤波 器 的 
响应 速度 很 快 ， 和 


3.4 添加 扩展 式 IO 


当 在 CCW 中 运用 “检测 ”功能 时 ， 扩 展 的 10 模块 就 会 自动 添加 到 项 目 中 。 在 已 建立 
的 Micro850 控制 咒 中 添加 一 个 WO 扩展 式 模块 ， 
可 以 按照 以 下 步骤 做 : 

1) 在 工程 管理 器 窗口 中 ， 右 击 Micro850 并 
且 单 击 Open， 如 图 3-6 所 示 。 

在 原来 的 Mirco850 控制 右 的 主 窗 口中 会 在 
第 一 级 出 现 图 片 代替 Mirco 控制 器 ， 第 二 级 是 控 
































制 器 属性 ， 最 后 一 级 是 输出 框 。CCW 中 Mi- Wa Unload 
cro850 界面 如 图 3-7 所 示 。 图 3-6 ”打开 Micro850 控制 器 
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McrodsU vw | 
| Puuian haiu Ta 一 - | 
MicrosbU 和 民 有 Dismnrected | 
g Run Entralsr Modei 一 - Co | 
9 齐 如 
Uplocad Manuask Halp 


20BDHUC50H240WH 











3-7 CCW 软件 中 Micro850 界面 


2) 在 CCW 软件 窗口 最 右边 的 角落 ， 也 就 是 设备 工具 箱 窗口 可 以 找到 扩展 模块 文件 夹 ， 
模块 选择 如 图 3-8 所 示 。 

3) 点 击 并 拖 动 把 2085-1Q32T 放 在 控制 器 右边 第 一 
个 槽 口中 。4 个 蓝 色 的 槽 表示 可 以 用 来 安放 1O 扩展 模 局 piscover 
块 的 槽 口 。 

4) 在 设备 工具 箱 的 窗口 的 扩展 模块 文件 夹 里 ， 拖 
动 并 把 2085-IF4 放 在 第 二 个 VO 扩展 槽 中 ， 就 是 2085- Ee A 
IQ32T 的 旁边 。 So 

5) 拖 动 并 把 2085-0B16 放 在 第 三 个 IO 扩展 槽 。 

6) 拖 动 并 把 2085-IRT4 放 在 第 四 个 IO 扩展 槽 。 

在 添加 了 4 个 IO 扩展 模块 之 后 ，CCW 工程 应 该 
如 图 3-9 所 示 。 

注意 ，2085-IQ32T 模块 本 身 不 带 接线 口 ， 所 以 这 
里 提供 有 3 种 接线 方式 : 一 种 是 用 40 针 连 接线 连接 到 
端子 排 接线 ; 第 二 种 是 使 用 Allen-Bradley 1492 连接 电 
缆 引 线 ; 第 三 种 是 使 用 Allen-Bradley 1492 连接 电缆 连 
接 到 端子 排 上 。 图 3.8 ”模块 选择 

扩展 模块 组 态 属 性 如 图 3-10 所 示 。 点 击 General， 
可 以 看 到 刚刚 添加 的 每 个 扩展 IO 设备 的 详情 。 点 击 Configuration ( 如果 需要 ) ， 观 察 默 认 
组 态 属 性 。 
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Slot 1: 2085-I032T Siot 3: 2085-0B16 
Slot 2: 2085-IF4 Slot 4: 2085-IRT4 


图 3-9 添加 4 个 IO 扩展 模块 





EGE [SElrelsll idules 

-2005-1Q32T 
General 
conhguration 

加 2085-IF4 
General 
Channel 0 
-Channel 1 
-hannel 2 
Channel 3 

昌 "2085-0E15 
-General 

国 ":2035-IRT4 
eneral 
Channel 0 
-Channel 1 
-Channel 三 
-Channel 3 





图 3-10 扩展 模块 组 态 属 性 


3.5 编辑 扩展 LO 组 态 


在 控制 器 图 像 下 方 可 以 通过 扩展 模块 的 详情 框 来 编辑 默认 IO 组 态 。 
1) 选择 想 要 组 态 的 0 扩展 设备 。 扩 展 模块 详情 如 图 3-11 所 示 。 


A2085-IQ32T - Confiouratinm 























(3 Expansion Modules A 

日 ESTRS 画 
General Input Dff io On On to Off 
Confiouraticn 

日 -2085-IF4 Dtor 2.0ms bod 8Dms 
General 
Chanrel 0 
Channal ! Bto15 20ms 8Dms 
Chanrel 2 

| channel 3 | 

日 z085-OB16 三 sa [20ms MW| [80ms _ 
General 

日 2085-IF4 — 24 to 31 |20 ms 二 30ms Y 
General QC OO 
Chanrel 0 al 





图 3-11 扩展 模块 详情 
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) 点 击 Configuration。 根 据 要 求 和 应 用 来 编辑 模块 和 通道 的 属性 。 下 一 部 分 为 扩展 WO0 
天 
在 CCW 软件 中 交流 输入 模块 2085-IA8 和 2085-IM8 对 用 户 来 说 只 有 普通 设备 的 功能 ， 
没有 组 态 属性 。 设 备 功能 如 图 3-12、 图 3-13、 图 3-14 所 示 。 





2085-1A8 - Beneral 2085-IM - Seneral 
Yender ID Alen Bradley Yendor 10; Dllen Bradley 
brescription: 8-channel L20Y BC nput module Description: 3-channel 240% A Input module 
Product Type: Discrete TD Product Type'; Discrete TIO 
REwisinnl 3.00| Rewsion; 3001 
Series: 机 Jeries: 外 
7 台 b 、 
图 3-12 2085-IA8 设备 功能 图 3-13 ”2085-IM8 设备 功能 


即 臣 :下 4 harnmal 0 
[EE] Enatle Charnad 


Wrimum 人 Sum | ma to Dn | DaFomat: 


|EroneeihoUmis 二 
Inpui Rarge :一 一 - 


Input Filter | 莒 ,560HzRacion | 


Be Lirmats 
[LI] Hish Hoh Asm 
[a Hish Blsmn 下 加 [ 汪 | ms 


加 Lomwgalmm | 00 = | i 


| Leow Low Alam 


有 escro Defevuts 





图 3-14 2085-IF4 组 态 属性 

















对 于 2085-IF4 和 2085-IF8 这 两 个 模拟 输入 模块 ， 可 以 对 以 下 属性 进行 设 定 ， 例 如 : 输 
和 范围、 数据 格式 、 滤 波 以 及 每 个 通道 的 报警 限 值 。 
2085-IF4 和 2085-IF8 的 组 态 参数 见 表 3-25。 
表 3-25 ”2085-IF4 和 2085-IF8 的 组 态 参 数 







































































组 态 属 性 操 作 内 容 描述 
SS 人 人 各 市 台 oY » > 人 
使 能 通道 | ”选择 或 不 选择 复 选 框 。 框 格 是 默认 选择 的 
每 个 通道 是 使 能 的 
值 的 范围 选择 如 下 : 
e 0~20mA SR 
S| 设置 每 个 通道 的 输入 模式 ， 不 是 电压 就 是 电流 ， 电 
输 大 限度 | oy 流 一 般 设 为 默认 模式 
e0~10V 
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( 续 ) 
组 态 属 性 操 作 内 容 描 述 
从 下 面 的 选项 中 选择 : 
Jape e 原始 /比例 数据 
数据 格式 | 。 工 程 单位 〈 黑 认 ) 
e 百分比 范围 
在 下 面 的 选项 中 选择 : 
507BDOHz Rejection - 
on ts No Filter 
输入 滤波 2.Point Mowving Average 
4:Point Moving Average 
B-Point hloving Average 
S060Hz Reiection _ 
高 高 报警 
高 报警 检查 复 选 框 以 便 使 能 一 个 报警 。 默 认 的 ， 高 高 和 | 当 模 块 超过 了 每 个 通道 所 组 态 的 高 、 高 高 、 低 、 低 
低 报警 ”| 低 低 报警 是 不 工作 的 ， 高 和 低 报警 是 工作 的 低 极限 值 时 ， 过 程 状态 报警 就 会 启动 
低 低 报警 


1Q32T 组 态 属性 如 图 3-15 所 示 。 


2085-1032T - Corflguration 


Input Df to On Dn to OF 

Dto7 EE ~ Boms ” 峡 
Bi15 20 ms BO ms 二 
IG to 23 0 ms 本 8,0 ms 
必 to 31 B,D ms ww B,D0 ms 


图 3-15 ”1Q32T 组 态 属 | 





i 


FT 


只 








这 两 个 模块 分 别 是 16 和 32 通道 的 直流 输入 模块 ， 可 以 分 别 设 定 OFFtoON 和 ONtoOFF 
的 范围 。 模 块 选择 时 间 见 表 3-26 。 











表 3-26 ”模块 时 间 选 择 





























输 ”入 有 具 体操 作 输 ”入 具 体操 作 
在 下 面 的 选项 中 选择 : 在 下 面 的 选项 中 选择 : 
OFF to ON 8. 0ms; 4. 0ms; 2. 0ms (默认 ) ON to OFF 8.0ms (默认 ) ; 4. 0ms; 2. 0ms 


1. 0ms; 0.S5ms; 0. 1ms; 0. 0mas 1. 0ms; 0. Sms; 0. 1ms; 0. 0ms 





Micro800 控制 系统 





2085-OV16、2085-OB16、2085-OW16、2085-OA8 、2085-OW8 这 5 个 模块 均 是 输出 模 
块 ， 并 且 用 户 能 在 CCW 里 获得 它们 具体 的 设备 信息 。 在 CCW 软件 里 没有 这 些 模块 的 用 户 
配置 页 面 。2085-OF4 和 2085-IRT4 的 配置 页 面 如 图 3-16、 图 3-17 所 示 。 


2085-OF4 - Channel 0 


LL] Enable Channel 
High Clamp High Clamp Yalue 
Maximum Output Value 
Low Clamp Low Clamp Value 


Minmum Output Yalue 


Latch Over and Under Alarm 


Restore Defaults 


图 3-16 2085-OF4 配置 页 面 








20BE-IRT3 -Charnsld 


加 Enatle Channal 


Sensar Typet [Thermecouple k 二 Pike Update |120 | ve 
Time: 

Unrits; [oc | Fibsr Frequercy +.0 比 

了 站 Cab 

50j6oHz Nase |Eoth | 
halsctan: : 一 
Dpen Crcut |Upscake 司 | 
Response: 

Daa Format: |Engraaring Lrits sl | 


Restore De ets 


图 3-17 2085-IRT4 配置 页 面 








2085-OF4 是 模拟 量 输出 模块 ， 可 以 设 定 它 的 输出 单元 、 最 小 到 最 大 的 输出 范围 、 高 刍 
位 和 低 钳 位 的 值 以 及 超 量程 和 欠 量 程 值 。2085-OF4 的 组 态 参数 见 表 3-27。 
表 3-27 2085-OF4 的 组 态 参数 




















组 态 属性 体操 作 描 述 
选择 或 取消 选择 复 选 框 。 通 道 默认 的 状态 是 非 | 通过 复 选 框 来 使 一 个 通道 工作 或 不 工作 。 默 认 情 
能 况 下 ， 每 个 通道 是 不 工作 的 






































使 能 通道 














从 下 面 的 选项 中 选择 : 
。 0~20mA; e@ 4~20mA (默认 ) 
® -10~10V; ®@ 0~10V 














最 小 -最 大 


输出 范围 
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( 续 ) 

组 态 属性 具体 操作 描述 

从 下 面 的 选项 中 选择 : 
数据 格式 e 原始 /比例 数据 ; 。 工程 单位 (默认 ) 

e 百分比 范围 
高 错位 值 点 击 复 选 框 以 便 键 入 一 个 高 钳 位 值 一 旦 模块 的 高 错位 和 低 钳 位 被 设 定 ， 任 何 来 自控 

制 器 的 数据 ， 如 果 超 出 了 错位 设 定 ， 就 会 启动 相应 

低 钳 位 值 点 击 复 选 框 以 便 键 人 一 个 低 钳 位 值 的 警报 ， 并 且 将 输出 值 转化 为 相应 钳 位 值 


























如 果 开 通 并 键入 一 个 高 钳 位 的 值 ， 可 以 通过 
overrange alarm trigger. 来 检查 High Clamp Value 
















































































8 限 值 和 
ai 如 果 未 开通 并 键入 一 个 高 错位 的 值 ， 可 以 通过 
| overrange alarm trigger 来 检查 Maximum Output 
Malue 当 输 出 模块 输出 超过 设 定 的 输出 极限 时 ， 超 限 和 
如 果 开 通 并 键入 一 个 低 钳 位 的 值 ， 可 以 通过 | 从 限 的 特征 就 能 检测 到 。 根 据 设 定 的 钳 位 值 或 最 小 
Underrange alarm trigger. 来 检查 并 设 定 Low Clamp /最 大 输出 值 ， 相 应 的 触发 器 会 被 触发 
Value 
有 瘟 多 te 
人 | 如果 没有 开通 并 刍 入 一 个 低 错位 的 值 ， 可 以 通 
过 Underrange alarm trigger 来 检查 并 设 定 Mini- 
mum Clamp Value 
在 设置 位 置 上 检查 框 格 以 便 锁 住 警报 ， 尽 管 导 致 
E 限 / 欠 限 锁定 点 击 锁定 
RE Sa 报警 的 情况 可 能 消失 
恢复 默认 值 点 击 恢复 默认 值 的 按钮 恢复 默认 设备 的 属性 














对 于 RTD 和 热电 偶 扩 展 IO 2085$-IRT4 ， 可 以 为 任 一 通道 设 定 传感器 类 型 、 数 据 格式 、 
温度 单元 和 其 他 属性 。2085-IRT4 的 组 态 参 数 见 表 3-28。 
表 3-28 ” 2085-IRT4 的 组 态 参 数 
































组 态 属性 具 体操 作 描 述 
使 能 通道 点 击 使 能 按钮 这 个 参数 可 以 使 特定 的 通道 运行 
从 下 面 的 选项 中 选择 : 


e 100 Platinum ( 铂 ) 385; ® 200 Platinum 385 
® 100 Platinum 3916; ® 200 Platinum 3916 
e100 Nickel ( 镍 ) 618; 。@ 200 Nickel 618 
传感器 类 型 ® 120 Nickel 672 ; e@ 100 Copper ( 铜 ) 427 为 每 个 通道 设 定 RTD 或 传感器 的 类 型 
® 0~5000; @ 0~100 mV 

。 热电 偶 B; 。 热电 偶 C; 。 热电 侦 下 
。 热电 偶 ]; 。 热电 侦 ; 
。 热电 侦 TXK/XK (L); 。 热 电 侦 NN 
。 热电 偶 R; 。 热电 偶 S; e 热 电 偶 T 













































































单位 设 定 忆 和 下 为 每 个 通道 设 定 温度 的 单位 
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Micro800 控制 系统 
( 续 ) 
组 态 属性 具体 操作 描述 
热电 阻 的 配 线 。 设 定 如 下 的 类 型 ; 通道 x 的 配 线 类 型 。 这 种 数据 只 有 当 通 道 的 传感器 类 
类 型 e 2 线 制 ，。@ 3 线 制 ，。@ 4 线 制 型 是 热电 阻 或 10 ~50090 | 
两 线 制 电缆 规定 了 电缆 电阻 。 当 RTD 的 两 线 制 电缆 
电阻 值 小 于 输入 值 时 ， 和 输入 电阻 值 会 在 每 次 读 取 时 相应 
De 立 | 当 发 改 
RID 两 线 制 | se 部 分 。 当 RTD 人 J 
二 请 代替 值 从 0.0 ~ 500. 000 到 0. 0 ~655. 350 输入 值 时 ， 欠 量程 或 开放 位 被 置 (1) 。 设 定 电缆 阻 值 
和 时 ， 传 感 器 的 类 型 必须 是 RTD 或 10 ~ 5000Q1 ,并 
RTD 的 接线 类 型 必须 是 两 线 制 。 否 则 这 个 参数 就 是 不 
可 用 的 
从 下 面 的 选项 中 选择 : 
数据 格式 原始 /比例 数据 ; 工程 单位 * 1 
工程 单位 * 10; 百分比 范围 
ee _| 按照 下 面 的 设置 : 
ed 4; 8; 16; 32; 40; 48; 60; 101; 注意 : 4ms 的 滤波 器 更 新 时 间 不 能 用 在 B, R,S, E， 
ms 120; 160; 200; 240; 320; 480 J，C, 和 K, L,N 型 的 热电 偶 传 感 器 ， 或 者 0 ~ 10mV 的 
传感器 上 
二 gms 的 滤波 器 更 新 时 间 不 能 用 在 B，R，S 型 的 热电 
3 114 ; 00 ; 30 ; 14; 12 ; 9.4; 8.0 偶 传 感 器 上 
4.7; 4.0; 3.0; 2.4; 2.0; 1.5; 1.0 
50/60Hz 噪声 如 下 设 定 : 
抑制 e 都 选用 〈 默 认 ); ee 只 选 50 
e 只 选 60; e 都 不 选 
下 面 定 义 开 放 式 电 路 的 响应 类 型 : 
从 下 面 的 选项 中 选择 : Upscale (高 档 ) -将 输入 设置 成 通道 的 满 量程 ， 满 量 
高 档 a 的 值 由 输入 类 型 、 数 据 格式 和 标 度 决定 
开放 式 电路 e 程 的 值 由 输入 类 ， ee 标 度 决定 
抽泣 e 低档 Downscale (低档 ) -将 输入 设置 成 通道 的 量程 下 限 ， 
e 保持 最 后 状态 量程 下 限 的 值 由 输入 类 型 、 数 据 格式 和 标 度 决定 
e 堆 Hold Last State- 设 定 输 入 来 持续 输入 值 
Zero- 设 定 输入 值 为 0 来 使 每 个 通道 的 数据 值 为 0 





3.6 有 删除 和 更 换 扩 展 IO 组 态 


通过 前 节 实 例 ， 可 以 删除 
OW16 和 2085-IQ32T 模块 来 分 别 赫 换 到 桶 














1) 在 主 窗 口 的 控制 器 图 像 上 ， 右 击 模块 2085-IF4 并 且 点 击 Delete， 
图 3-18 所 示 。 
2) 出 现 一 个 是 否 清除 模块 占 位 符 的 对 话 框 ， 如 图 3-19 所 示 ， 点 击 “No”。 


S2 





作 模 2 和 槽 3 的 2085-IF4 和 208$-0B16。 然 后 ， 相 应 地 用 2085- 
者 口 2 、3 。 操 作 如 下 : 





删除 模块 示意 图 如 
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Connected Gomponents Workbench 


人 Do vou want the Empty module placehalders resywed? 


[ww ll ww | 






图 3-19 ”对 话 框 

















图 3-20 ”删除 模块 后 的 界面 图 


3) 在 空 槽 中 《〈 模 2) ， 右 击 并 选择 2085-0W16 。 
4) 下 一 步 用 2085-IQ32T 设备 代替 槽 3 中 的 2085-0B16。 在 模 3 中 右 击 2085-0B16 ， 并 


且 选 择 2085-IQ32T， 如 图 3-21 所 示 。 


加 





20835-1032T 
eneral 
EnFouration 
司 2085-Cw1E6 
| General 
-THAIPT 
Eneral 
confouration 
习 -Z085-]IRT+ 
GEneral 


Ee 





hannelU 
Thannell 
Thannel2 
Channel 3 





2085-0W16 


2085-1032T 
图 3-21 替换 模块 示意 图 
53 
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提示 : 也 可 以 通过 扩展 模块 列表 来 删除 和 更 替 扩 展 IO 模块 。 相 应 地 ， 右 击 需 要 更 换 的 
LO 扩展 模块 ， 然 后 选择 列表 中 你 想 要 选用 的 IO 扩展 模块 来 代替 之 前 删除 的 。 如 果 要 删除 
就 选择 Delete。 





3.7 小 结 


本 章 描 述 了 Micro850 控制 器 的 特点 ， 并 重点 介绍 了 控制 器 的 硬件 特性 。 通 过 对 Mi- 
cro850 控制 器 的 组 态 ， 掌 握 和 学 习 了 对 Micro850 控制 器 的 使 用 。 由 于 这 种 微型 的 可 编程 序 
控制 器 推 向 市 场 及 应 用 时 间 并 不 是 很 长 ， 特 别 是 它 还 在 不 断 的 升级 和 更 新 换代 ， 很 多 功能 
家 还 不 是 非常 熟悉 ， 因 此 十 分 需要 对 它 的 认识 和 学 习 。Micro850 控制 絮 的 综合 能 力 极 强 ， 它 
不 仅 将 WO 点 设 在 处 理 右 上 ， 并 且 有 高 速 计数 模块 、 高 速 脉冲 输出 模块 和 两 轴 运 动 控 制 模块 
可 供 扩展 。 并 且 该 控制 器 编程 采用 USB 电 比 ， 方便 编 程 人 员 的 使 用 ， 控 制 器 除了 本 身 具有 
串 行 通信 端口 ， 支 持 MODBUS 和 ASCII 码 通信 协议 以 外 ， 还 有 串 行 通信 模块 可 供 扩展 ， 这 
使 得 网 络 通信 功能 更 具有 灵活 性 。 与 Micro830 相 比 ， 通 信 上 它 可 以 通过 以 太 网 进行 通信 ， 
方便 快速 。 可 以 说 Micro800 控制 器 的 功能 正 变 得 越 来 越 强 大 ， 应 用 领域 也 会 更 加 广泛 。 




















1，Micro850 控制 器 有 哪些 硬件 特性 ? 
2.，Micro850 控制 器 支持 的 电源 类 型 有 哪些 ? 
3，Miero850 控制 器 的 输入 /输出 有 几 种 类 型 ? 

4. Micro850 控制 器 的 本 地 IO 有 哪些 功能 ? 
5，Micro850 控制 器 有 几 种 通信 端口 ? 

6，Micro850 控制 器 可 能 入 什么 类 型 的 模块 ? 最 多 能 伦 入 几 个 ? 
7，Miero850 控制 器 可 外 挂 什么 类 型 的 模块 ? 最 多 能 外 挂 几 个 ? 
8，Micro850 控制 絮 支 持 哪 些 舱 入 式 、 扩 展 式 模块 ? 
9，Miero850 控制 器 的 IO 配置 是 怎样 的 ? 











1. 请 用 Micro850 控制 器 设计 一 个 简单 的 运动 控制 系统 。 
2. 比较 Micro850 和 Micro830 、Micro810 控制 器 ， 说 说 各 自 的 优 缺 点 。 
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包间 


Micro800 控制 硕 的 网 络 通信 


| 学 习 目 标 


e 了 解 罗 克 韦 尔 自 动 化 的 NetLinx 网 络 体系 结构 
。 学 握 使 用 USB 与 电脑 通信 的 方法 
。 学 握 Micro 800 控制 器 的 RS-485 通信 


掌握 使 用 RS-232 串口 通信 的 方法 


掌握 使 用 Ethernet 通信 的 方法 


Micro800 控制 系统 





4.1 Micro800 控制 器 的 网 络 结构 


罗 克 韦 尔 自动 化 公司 的 新 一 代 微 型 PLC Micro800 系列 ， 随 同一 体 化 编程 和 组 态 软件 
Connected Components Workbench (CCW) ， 制 定 了 一 整套 新 的 PLC 和 软件 标准 。Micro800 系 
列 PLC 主要 用 于 经 济 型 单机 控制 ， 结 构 和 功能 相对 简单 ， 因 此 其 网 络 结构 也 不 复杂 。 

Micro800 系列 PLC 支持 RS-232 和 RS-485 基本 串口 ，RS-232 和 RS-485 是 电子 工业 协会 
(EIA) 的 标准 ， 指 定 电气 和 机 械 串 行 二 进 制 通信 的 特点 。 通 过 这 些 串 口 ，Micro800 可 以 与 
一 些 通信 设备 进行 串 行 通信 。 此 外 ，Micro800 系列 PLC 自 带 用 于 编程 的 USB 接口 ， 可 用 于 
与 计算 机 通信 。 

Micro830 及 850 系列 PLC 以 及 藤 入 式 的 通信 模块 支持 的 串 行 端口 协议 有 Modbus RTU 
Master and Slave，ASCII ( 仅 RS-232) 。Modbus 是 一 种 半 双 工 ， 主 从 通信 协议 。 后 续 更 新 的 
控制 器 及 软件 还 支持 CIP Serial Server ( 仅 RS-232 ) (Common Industrial Protocol，CIP) 。Mod- 
bus 协议 允许 主 设备 最 多 与 247 个 从 设备 进行 通信 。ASCI 可 以 使 Micro800 控制 器 连接 到 其 
他 ASCII 设备 ， 如 条 形 码 阅读 器 、 磅 征 、 串 行 打印 机 或 其 他 智能 设备 。 

Micro850 系列 PLC 支持 基本 EtherNet/IP 端口 ， 可 以 接 人 EtherNet 中 ， 与 其 他 通信 设备 
进行 通信 。 该 通信 口 支 持 的 以 太 网 协议 有 : EtherNet/IP Server、Modbus/TCP Server 、DHCP 
Client 。 

此 外 ，Micro830 和 Micro850 还 支持 以 下 协议 : Modbus/TCP Server、CIP Symbolic Server。 
Micro800 控制 器 的 网 络 结构 如 图 4-1 所 示 。 


编程 软件 Panel view Poinpaneni 











PowmerFlex 4 Kinetix 3 PowerFlex 4 


图 4-1 ”Micro800 控制 器 的 网 络 结构 
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4.2 USB 通信 


把 USB 电缆 分 别 连接 到 控制 器 和 计算 机 的 USB 接口 上 ， 当 控制 器 和 计算 机 第 一 次 连接 
时 ， 连 接 后 会 自动 弹出 安装 USB 连接 驱动 窗口 ， 选 择 第 一 个 选项 ， 点 击 “ 下 一 步 " 。USB 安 
装 成 功 后 ， 在 开始 菜单 中 的 所 有 程序 找到 Rockwell Automation/CCW/Connected Components 
Workbench ， 点 击 进 入 软件 。 
在 Catalog 中 选择 所 使 用 的 PLC 型 号 (2080-LC30-24QWB ) ,然后 双击 控制 器 图 标 。 点 击 右 
上 方 的 “Connect "按钮 ,弹出 如 图 4-2 所 示 的 连接 对 话 框 ,找到 要 连接 的 控制 器 型 号 ,这 里 选择 
Micro830 控制 器 ,点 击 “OK” 即 可 连接 事先 准备 好 的 2080-LC30-224QWB 控制 姨 。 
Lia 





hutobrowse 


Workstation, MICROSOF-BF2924 
由- 西 Linx Gateways, Ethernet 
-EAB VEP-1, 1789-B171P Virtual Chassis 
加 Do workstation, RSLinx Server 
图 昌 D01, RSLinx Enterprise - Desktop, RSLinx Enterprise - Deskkop 
日 到 Ethernet, Ethernet 
E16, Micros30, 2080-LC30-240%WB 














图 4-2 ”选择 要 连接 的 控制 需 








控制 器 连接 计算 机 以 后 ，“Disconnected” 按 钮 为 活动 状态 ， 同 时 可 以 改变 控制 器 的 状 
态 。 这 样 就 完成 了 Micro830 通过 USB 与 计算 机 的 通信 ， 此 时 ， 可 通过 计算 机 对 控制 器 下 载 
程序 。 


4.3 RS-485 通信 


由 于 Micro830 控制 器 本 身 不 带 有 RS-485 接口 ， 所 以 要 用 到 1761-NET-AIC 接口 转换 模 
块 或 2080-SERIALISOL 模块 来 实现 RS-485 接口 的 连接 。 

下 面 的 实验 应 用 2080-SERIALISOL 模块 实现 Micro830 与 PowerFlex 4M 变频 器 的 连接 。 
系统 硬件 连接 如 图 4-3 所 示 。 

有 关 RS-232/485 隔离 串口 模块 2080-SERIALISOL ， 请 参阅 本 书 2. 3.6 节 。RJ45 接头 与 
正常 的 以 太 网 线 线 序 对 应 情况 为 ， 蓝 线 对 应 4 号 接头 ， 蓝 白 线 对 应 5 号 接头 。4 号 接头 连接 
485 正 端 ( +485) ，5 号 接头 连接 485 负 端 ( -485 )。 

连接 完成 后 ， 需 要 设置 Micro830 控制 器 以 及 变频 器 参数 ， 然 后 对 控制 器 进行 编程 ， 输 
出 控制 命令 给 变频 器 ， 用 来 控制 电动 机 。 

首先 ， 设 置 控制 器 参数 ， 按 照 上 一 节 讲 述 的 方法 ,使 Mirco830 通过 USB 与 计算 机 通信 。 
然后 用 鼠标 右键 单 击 添加 模块 处 ， 选 择 2080-SERIALISOL 模块 ， 如 图 44 所 示 。 
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OO 
[| 000000MYIUOO O00 品 呈 则 | 


一 485 
+485 






















RS-485 










图 4-3 系统 硬件 连接 图 

添加 完成 后 ， 在 屏幕 右 下 方 的 Properties 选项 处 ， 设 置 模块 的 相应 信息 。 由 于 控制 器 与 
变频 器 连接 应 用 Modbus 协议 ， 所 以 选择 Modbus RTU 驱动 ， 而 控制 器 为 主 站 ， 在 最 下 面 的 
一 个 选项 选择 Modbus RTU Master。 波 特 率 选 择 19200 ， 无 奇偶 校 验 ， 单 位 地 址 设置 为 1， 如 
图 4 人 5、 图 4-6 所 示 。 











































驱动 程序 : | Modbus RTU | 
I ~ 被 特 率 ; 19200 | 
-一 2080-IF2 
[ 1] | 2080-IF4 育 偶 校 粒 ， 无 有 
EL Mt 应 2080-0F2 单位 地 址 ， |1 
9 | 2080-TC2 
| 站 | | 
Bi Modbus 角色 Modbus RTU 主 站 wv 
2080-TRINMFOTE 
图 44 添加 2080-SERIALISOL 模块 图 4-5 ”选择 相关 参数 
协 说 控制 
霸 价 ; R5485 中 | 。RT5 预 延迟 |0 
数据 位 : RT5S 后 延迟 ， “|0 
停止 位 : 1 ~ | 
响应 计时 器 ; 1000 
广播 暂停 : 1000 
字 社 间 超 时 : 0 











图 4-6 高 级 选项 设置 
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注意 : 设置 完 2080-SERIALISOL 模块 信息 后 即 可 对 Micro830 控制 器 进行 编程 ， 无 需 组 
态 变频 右 ， 设 置 变频 右 参 数 通 过 控制 面板 进行 ， 操 作 参 见 第 7 章 7.2 节 。 
通过 变频 器 操作 面板 设置 变频 器 参数 ， 需 要 设置 的 参数 见 表 4-1。 
表 4-1 变频 器 相关 参数 设置 















































参 数 参数 名 称 设 置 参 数 参数 名 称 设 置 
P036 启动 源 5 = 通信 端口 Al103 通信 数据 速率 4 =19. 2kbit/s 
P038 速度 参考 频率 5 = 通信 端口 A104 通信 节点 地 址 100 
A051 数字 量 输入 1 选项 6 = 通信 端 Al107 通信 格式 0=RIU 8-N-l 
A052 数字 量 输入 2 选项 0 = 不 使 用 
































设置 完成 后 ， 对 控制 器 进行 编程 ， 本 实验 编写 的 程序 使 用 了 3 个 MSG _MODBUS 指令 
(请 参考 第 6 章 MSG ”MODBUS 指令 ) ， 如 图 4-7 所 示 。 





















start 了 了 
MSG_MODBUS J SG_WDDEVS 
cancel ErTOr Cancel2 error2 
D1_Icfg errorlD D2 _lcfg errorl D2 
Locad. ErrorlD 
D1_tcfg D2 tcfg 
D1_laddr D2 laddr 




















a) b) 









Ee 
NsG_MODBUS 
cancel3 
D3_lctg errorl D3 


D3 tcfg 


D3 _laddr 








c) 


图 4-7 MSG _ MODBUS 程序 
a) 读 取 变频 器 反馈 信息 b) 启动 电动 机 转动 c) 设置 变频 器 频率 输入 值 为 50 
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然后 下 载 并 编译 程序 ， 打 开 程序 数据 列表 ， 如 图 4-8 所 示 。 





























D1 lefe 到 D2 Jefg 
| D1_lefg. Channel 5 D2 lefe. Channel 5 
则 D1 lefe, TrigeerType 0 | D2 lefg. TrigeerType 0 
| D1_lefg Cmd 3 | D2 lefe. Cmd B 
| Dl lefg, ElementCnt 4 | D2 lefe. FlementCnt 1 
D1 _tefe Su D2 tefe + 
| TDi_tefe. Mdr B449 D2 tefe. Addr 8193 
”| 100 "rere 100 
D1 laddr ee I2 laddr 
D1_laddr[1] 0 | Te laddr[l] 18 
a) b) 
13 lcte 
D3 1ete. Channel 5 
| Tote Trigeeriype 0 
D3 lctg. Cmd 5B 
13 lcte. ElementCnt I 
D3 tcfe ; 
D3 tefe, hd EE 
| 100 
D3 ad 到 
13 1addr[1] S00 














c) 





图 4-8 ”程序 数据 列表 
a) 读 取 变频 器 反馈 信息 程序 相应 参数 b) 启动 电动 机 转动 程序 相应 参数 
c) 设置 变频 器 频率 输入 值 程 序 相应 参数 


这 里 ， 仅 对 读 取 变频 器 反馈 信息 程序 进行 讲解 : 

D1 _ lcfg 为 本 地 设备 定义 结构 输入 ， 其 包含 四 项 : 

1) D1 _ lcfg ”Channel 为 通道 地 址 ， 本 实验 即 为 SERIALISOL 模块 地 址 。 

2) D1 _ lcfg _ TriggerType 为 触发 方式 , 0 为 由 假 到 真 触发 。 

3) D1 _lcfg _ Cmd 设置 为 3， 为 读 寄 存 器 指令 。 

4) D1 _lefg _ElementCnt 设置 为 4 个 字 ， 为 读 取 数 据 长 度 。 

D1 _tcfg 为 目标 设备 定义 结构 输入 ， 包 含 两 项 : 

1) D1 _tcfg _ Addr 为 目标 数据 起 始 地 址 ，8449 为 变频 器 逻辑 状态 信息 的 Modbus 寄存 器 
地 址 +1， 具 体 可 参照 表 4-2。 








表 4-2 ”Modbus 寄存 器 地 址 定义 


























寄存 器 地 址 〈 十 进 制 )| ”相应 位 说 明 
0 1 = 停止 ,0 = 不 停止 
1 1 = 起 动 ，0 = 不 起 动 
2 1 = 慢 进 , 0 = 不 慢 进 

8192 ( 光 辑 命令 字 ) 3 1 = 清除 错误 ，0 = 不 清除 错误 
ne 00 = 无 命令 设置 01 = 正 转 设置 02 = 反 转 设置 ; 
| 11 = 无 命令 设置 
6,7 未 使 用 
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例如 输入 十 进 制 数 100 表示 设置 频率 为 10. 0Hz; 对 于 PowerFlex400 ,十进制 数 中 包含 两 个 已 国 

















定 的 小 数 点 ， 例 如 输入 十 进 制 数 100 表示 设置 频率 为 1. 0Hz) 


( 续 ) 
寄存 器 地 址 (和 十进制) ”相应 位 说 明 
。 8 | %0= 无 命令 设置 ; 01 = 使 能 加 速度 1; 
10 = 使 能 加 速度 2 ; 11 = 保持 所 选 加 速度 
i 00 = 无 命令 设置 ; 01 = 使 能 减速 度 1; 
02 = 使 能 减速 度 2; 11 = 保持 所 选 减速 方式 
000 = 无 命令 设置 
001 = 频率 源 = P038 [Speed Source] 
8192 (逻辑 命令 字 ) 010 = 频率 源 = A069 [ Internal Freq] 
011 = 频率 源 = 通信 (地 址 8193 ) 
100 = A070 [ Preset Freq 0] 
101 = AO71 [ Preset Freq 1 ] 
110 = A071 [Preset Freq 2 ] 
111 = A073 [Preset Freq 3] 
15 1 = MOP 减少 ，0 = 不 减少 
十 进 制 频率 输入 值 (注意 : 对 于 PowerFlex4 、4M&40 ， 十 进 制 数 中 包含 1 个 已 固定 的 小 数 点 。 























8448 (人 逻辑 状态 字 ) 































































































0 1 = 准备 好 ，0 = 未 准备 好 
1 1 = 运行 状态 , 0 = 没有 运行 
2 1 = 正 转 命令 , 0 = 反 转 命令 
3 1 = 正 转 状态 , 0 = 反 转 状态 
4 1 = 加速 状态 ,0 = 非 加 速 状态 
5 1 = 减速 状态 ,0 = 非 减速 状态 
6 1 = 警告 , 0 = 无 警告 
7 1 = 故障 状态 ,0 = 非 故 障 状态 
8 1 = 达到 速度 参考 值 ，0 = 未 达到 速度 参考 值 
9 1 = 速度 参考 值 由 通信 端口 控制 
10 1 = 操作 命令 由 通信 端口 控制 
11 1 = 参数 处 于 锁定 状态 
12 数字 输入 1 状态 
13 数字 输入 2 状态 

14 15 未 使 用 























8451 (速度 反馈 值 ) 





十 进 制 频 率 反馈 值 (注意 : 对 于 PowerFlex4 、4M&40 ， 十 进 制 数 中 包含 1 个 


























例如 输入 十 进 制 数 100 表示 设置 频率 为 10. 0Hz; 对 于 PowerFlex400， 十 进 制 数 中 包含 两 个 已 固 


























上 


:固定 的 小 数 点 。 





























定 的 小 数 点 ， 例 如 输入 十 进 制 数 100 表示 设置 频率 为 1. 0Hz) 
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2) D1 _ tcfg_ Node 为 目标 设备 节点 地 址 ， 之 前 设置 变频 器 参数 时 节点 地 址 设 为 100， 这 
里 的 值 也 相应 设 为 100。 

D1 _ laddr 为 接收 的 数据 ， 即 读 取 的 反馈 信息 放 到 这 里 。 

注意 ， 寄 在 器 地 址 偏 移 量 为 1， 例 如 : 逻辑 命令 的 寄存 器 地 址 是 8192， 而 实际 操作 中 就 
要 设置 为 8193 。 

将 start 位 置 1， 发 现 D1 _laddr 出 现 了 参数 0， 即 从 寄存 器 中 读 取 的 状态 反馈 信息 ， 再 
将 start2 位 置 1， 发 现 电 动机 起 动 ,改变 D3 _laddr (1) 中 的 数据 ， 即 能 对 电动 机 转速 进行 
控制 。 

至 此 ， 就 完成 了 Micro830 通过 RS-485 组 态 变频 器 的 实验 。 





4.4 RS-232 串口 通信 


Micro830 控制 器 本 身 自 带 RS-232 串口 ， 可 以 和 支持 Modbus 协议 的 一 些 设备 通过 RS- 
232 通信 ， 本 节 通 过 一 个 实验 来 研究 Micro830 的 RS-232 串口 通信 。 
本 实验 中 ，Micro830 通过 RS-232 与 Panel View 600 通信 。 硬件 接 线 图 如 图 4-9 所 示 。 


Panel View 600 





RS-232 RS-232 
































六 


图 4-9 ”RS-232 实验 的 硬件 接线 


PannelView 与 Micro830 通过 用 于 通信 的 RS-232 串口 进行 连接 ，PannelView 通过 专门 用 
于 打印 和 程序 下 载 的 RS-232 串口 连接 计算 机 ， 控 制 器 通 EL 与 计算 机 连接 ， 用 于 程序 
下 载 。 

硬件 连接 完成 后 ， 打 开 Connected Components Workbench 软件 ， 按 照 前 面 所 讲 的 方法 ， 
选择 2080-LC30-24QWB 控制 器 型 号 ， 打 开 控 制 器 界面 ， 在 屏幕 左下 方 找 到 Communication 
Ports/Serial Port。 单 击 出 现 如 图 4-10 ~ 图 4-12 所 示 界 面 ， 在 这 里 对 串口 的 通信 进行 配置 。 
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人 arter al 
Memory 
Communication Forts 
UsE Fort 
了 ate and Time 
Interrupts 
Startup/Faults 
Modbus Mappine 
Embedded 工 7 
回 FLugr Im Modules 
* 了 mpty » 
* Empty 六 
六 Empty ~ 








图 4-10 选择 Serial Ports 











EE 
Driver: Noabus EY | 
Baud Rate: |19200 国 
Farity: | 了 one 图 
Unit hdidress: 四 
Nodbus Role: Madbus RTT Slave 习 











图 4-11 ”Micro830 通信 配置 界面 




















Protocol Control 

Mai EM 
Data Bits: 

Stop Bits: 1 用 
Response Timer:; looo 





图 4-12 高 级 设置 界面 





由 于 应 用 的 是 Modbus 协议 ， 所 以 Driver 一 项 选择 Modbus RTU，Baud Rate 选择 19200， 
Parity 选择 None， 节 点 地 址 选择 1。 由 于 本 实验 控制 器 在 Modbus 中 处 于 从 属地 位 ， 所 以 
Modbus Role 一 项 选择 Modbus RTU Slave， 在 下 面 的 高 级 选项 中 ，Media 选择 RS-232 ，Stop 
Bits 选择 1， 其 他 不 变 。 设 置 完成 后 ， 连 接 控 制 器 。 

同样 ， 也 要 给 PanelView 600 做 相应 的 通信 配置， 启动 PanelView 600， 进 入 CONFIGU- 
RATION MODE 中 的 COMMUNICATION SETUP， 然 后 按 表 4-3 设置 。 
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表 4-3 变频 器 通信 设置 











参 数 参数 名 称 设 置 
Baud 波 特 率 19200 

Data bits/Parity 数据 位 数 /奇偶 校 验 8/NONE 
Port 接 RS-232 




















然后 做 一 个 简单 的 程序 ， 检 验 它 们 之 间 的 通信 。Micro 830 上 的 检验 程序 如 图 4-13 
所 示 。 


fight1 


-| 





图 4-13 ”Micro 830 上 的 检验 程序 


start 置 1 点 亮 lightl ， 从 而 使 能 通电 延 时 计时 器 timer， 计 时 器 开始 计时 ， 计 时 完成 后 Q 
置 1，lightl 灭 ，light2 导 通 。 

下 面 做 一 个 相应 的 画面 下 载 
到 PanelView 600 中 ， 打 开 Panel- 
Builder 32 软件 ， 程 序 进入 后 出 现 
如 图 4-14 所 示 的 创建 新 应 用 ， 选 | 三 pan axisting applicati 
择 “Creat a new applica. ..”。 弹 
出 图 4-15 所 示 对 话 框 ,键入 应 用 
名 称 test，PanelView 版 本 选择 图 4-14 创建 新 应 用 
PV600 ， 协 议 选 择 Modbus ， 点 击 “Catalog Revision Numbers”， 选 择 4. 104. xx， 这 是 所 使 用 
的 PanelView 600 版 本 号 ( 见 图 4-16 ) 。 选 择 完 成 后 点 击 “OK”， 进 入 PanelBuilder 32 主 
界面 。 

然后 进行 通信 配置 ， 点 击 “Application Settings” 下 的 “Communications Setup”， 出 现 图 
4-17 所 示 界 面 。 

这 里 选择 Baud Rate 为 19200，Data Bits/Parity 为 8/NONE，Port Configuration 为 RS-232 。 
在 下 面 节点 名 称 中 键入 traffic， 节 点 地 址 键入 1， 这 是 在 Modbus 网 络 中 控制 器 的 节点 地 址 ， 
由 于 Panel View600 在 Modbus 中 为 主 节点 ， 所 以 可 以 不 设 节 点 地 址 ， 而 这 里 是 明确 Panel 
View600 要 通信 的 控制 器 在 Modbus 网 络 中 的 节点 地 址 ， 之 前 Micro830 控制 器 的 节点 地 址 设 
为 1， 因 此 这 里 Node Address 也 设 为 1， 点击“OK”。 

然后 做 出 相应 的 画面 ， 先 做 出 start、lightl 、light2 标签 ，start 标签 赋 给 一 个 保持 型 开 
关 ， 在 PanelView 600 上 使 用 FI 控制 ，lightl 和 light2 分 别 赋 给 形状 如 小 灯 的 两 个 多 态 指示 
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器 。 在 这 里 设置 start 标签 置 0 时 ， 开 关 蓝 色 且 闪烁 ， 置 1 时 ， 黄 色 不 闪烁 。lightl 置 0 时 ， 
小 灯 工 为 红色 且 闪 烁 ， 置 1 时 ， 黄 色 不 内 烁 。light2 与 lightl 设置 相同 。 


Create Hew Applicat1ion 


hpplicatior 
[test| 


Selected 
2711-EEC14 了 VBDDO Color Kew, 了 RH 4.10-4. x 
FanelView 
Frotocol: 


i Keypad 
FVY300 Micrso 六 Touch 
FEVS5SD EtherlHet 
a a Keypad 和 Touch 


下 Miltiple Laneuage Support (French, German, Italian, Spanish an 


矿 Sat hs Default Terminal Sel' atalog & Fewvision Humbers | 


图 4-15 ”选择 型 号 和 通信 协议 








-Catalog ard Yerslom 












ET 
2711-FEC14 FYEDD Color Fey, FRH 4.00-4,09 


Forts 






Fhysical: Modbus Protocol: Nodbus 
Fhysical: RS232 Frotucol: DF1 








图 4-16 选择 版 本 号 


—Terminal 


Slave Response Baud 了 Data Bits/ 


Timeout Rate: 了 arity: Carncel | 
lp | 





[250 [iaz00 =| lawae 了 | 


Fort 
ContiEaratior 


[Rs232 ”| 


—Hetwork Hodes 


nn 


| | traffic 

















oe THe 











4-17 通信 配置 界面 
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这 里 需要 了 解 Modbus 网 络 的 Tag 编辑 格式 ，Modbus 数据 编 址 见 表 4-4。 
表 4-4 Modbus 数据 编 址 










































































地 址 地 址 类 型 数据 类 型 备注 
| Dieree Outpat coil | aas | 通过 输出 模块 来 驱动 一 个 实际 的 输出 ， 或 者 用 来 设置 一 个 或 
(离散 输出 或 者 线圈 ) 者 多 个 内 部 线圈 。 一 个 线圈 能 被 用 来 驱动 多 个 触 点 
| 位 只 读 ] 来 在 逻辑 程序 中 驱动 触 点 。 输 入 模块 控制 输入 状态 

(离散 输入 状态 ) 














ee 从 一 个 外 部 源 保持 数字 型 的 输入 (例如 ， 一 个 模拟 量 信号 或 
5 Re 字 只 读 | 者 从 高 速 计数 器 接收 的 数据 ) 。 一 个 3x 的 寄存 器 也 能 存储 16 位 
人 离散 的 信号 ， 这 些 信号 可 以 存储 为 位 或 者 BCD 代码 的 格式 


] 来 存储 数字 的 信息 (十进制 或 者 二 进 制 ) 或 者 向 输出 模块 



























































Ny 


Output Holding Register A 
4xxxxx 字 读 和 写 



































(输出 保持 寄存 器 ) 发 送信 息 
Extended Memory Register | 、 ee 来 存储 外 部 内 存 区 域 的 信息 。 只 有 24 位 的 CPU 才 支 持 外 
Sei na a 
(外 部 存储 寄存 器 ) 部 存储 (例如 ，984B，E984-785 和 Quantum 系列 的 PLC) 


在 PanelBuilder32 的 Tag Editor (标签 编辑 ) 选项 中 ， 定 义 PanelView 的 标签 类 型 。 把 
start 、lightl 和 light2 的 标签 类 型 都 设置 为 Output Coil， 地 址 也 相应 设置 为 000001 、000002、 
000003 。 标 签 设 置 如 图 4-18 所 示 。 


TaE Hame Hode Hame TDhe 直 且 刁 开 避 扎 三 Initial Walu 
traffic Duput Coil 1 口 
traffic | Duput Coil | 0 
traffic | Duput Coil | 3 0 








图 4-18 标签 设置 


然后 还 要 在 Micro830 控制 器 中 进行 地 址 的 映射 ， 进 入 CCW 软件 ， 在 Communication 
Ports 中 选择 Modbus Mapping， 在 弹出 的 对 话 框 中 ， 按 照 如 图 4-19 所 示 填 写 。 





Varliable Hame Data Type hddress hddresses lsed 
startBtest 了 oo D00001 Do0nn01 
liahtlitest Bool DDDDD2z DDDDD2z 
lieht2mtest Bool D00003 D00003 


图 4-19 ”地 址 映射 





这 样 ， 就 把 控制 器 中 程序 的 标签 与 Panel View600 画面 的 标签 做 了 映射 。 

下 载 程序 到 控制 器 ， 然 后 进行 编译 操作 ， 程 序 处 于 运行 状态 。 接 下 来 下 载 画面 到 Panel 
View600 中 ， 在 PanelBuilder 32 中 点 击 “File” 下 的 “Download”， 弹 出 如 图 4-20 所 示 对 话 
框 ， 选 择 DF1 Point-to-Point -Internal COM1 ， 点 击 “OK”， 进入 下 载 页 面 。 

画面 下 载 完成 后 ， 可 以 看 到 PanelView 600 显示 屏 上 出 现 所 做 的 画面 ， 接 下 来 进入 CCW 
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中 的 程序 界面 ， 这 时 ， 按 Panel View600 屏 上 的 “Fl1”， 给 start 开关 置 1， 发 现 lightl 亮 ， 通 
电 延 时 计时 融合 能 ， 开 始 计时 ， 计 时 结束 后 ，light2 亮 ， 而 lightl 灭 。 程 序 和 画面 显示 同步 。 
至 此 就 完成 了 Micro830 控制 器 通过 RS-232 串口 和 PanelView 600 的 通信 。 


Download File 


hpplication Hame: 


test 


Transfer Type:- 


DF1 Foint-to-Foint — JIrnterrnal COMI 





图 4-20 下 载 接 口 选 择 


4.5 Ethernet 通信 


Micro800 系列 中 Micro850 控制 器 配 有 一 个 RJ45 (8 针 水 唱 头 ) 的 以 太 网 端口 。 本 地 以 
太 网 通信 通道 多 许 Micro850 控制 器 连接 到 一 个 本 地 网 络 ， 为 不 同 的 设备 提供 10Mbits 或 
100Mbit/s 的 传输 速率 。 
Micro850 控制 器 支持 以 下 以 太 网 协议 : Ethernet/IP 服务 、Modbus/TCP 服务 、DHCP 客 
户 端 。 
Micro850 控制 器 配 有 两 个 以 太 网 的 指示 灯 ， 作 用 分 别 为 : 模块 状态 ， 网 络 状 态 。 以 太 网 
组 态 设 置 : 
1) 打开 Connected Components Work- Ethernet - Internet Protocal 
bench ( CCW) 软 全 ( 例 如 850 ) 2 在 组 态 Internet Protocol IIP] Settings 
设备 中 选择 控制 器 属性 ， 点 击 “Ethernet  。 © Obtain IP address automatically using DHCP 
2) 在 Ethernet 下 点 击 Internet Protocol 。 OO configure IP address and settings 
设置 组 态 网 络 的 卫 地 址 ， 可 以 通过 | 
DHCP 自动 获取 IP 地 址 或 手动 设置 IP 地 | 
址 、 子 网 掩 码 和 默认 网 关 ， 如 图 421 [ 








J ,以太 网 端口 默认 以 下 设置 : DH- Detect duplicate IP address 

CP (动态 IP 地址) ; 地 址 重复 检测 : 开 。 Save Settings To Controller 
3) 点 击 检 查 框 的 重复 IP 地 址 检测 使 

能 重复 地 址 检测 。 


图 421 IP 地 址 、 子 网 掩 码 和 默认 网 关 
4) 在 Ethernet 栏 下 点 击 “Port Set- 


tings”， 如 图 4-22 所 示 。 
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Ethernet - Port Settings 


Port State;: Set Port State: (®) Enabled 

MAC Address of Port: © Disabled 
Auto-Negotiate speed and duplexity 

Connection Speed: Spt 3pesd 10 Mbps 

Connection Duplexity: set Duplexity， ‘Half 





Save 5ettings To Controller 














图 4-22 ”以 太 网 端口 设置 














5) 设置 Port State 为 Enabled 或 Disabled。 

6) 手动 设置 连接 速度 和 二 重 性 ， 不 选择 Auto-Negotiate speed and duplexity 选项 。 然 后 ， 
设置 Speed 为 10Mbit/s 或 100Mbit/s，Duplexity 为 Half 或 Full。 

7) 如 果 想 要 保存 当前 设置 到 控制 器 中 ， 点 击 保存 设置 。 

8. 在 设备 组 态 栏 中 ，Eihemet 栏 下 点 击 “Port Diagnostics”， 当 在 调试 模式 下 就 可 以 观测 
实时 更 新 的 计数 值 。 





4.6 小 结 


本 章 以 Micro830 为 例 ， 详 细 介绍 了 Micro800 系列 控制 器 的 USB 通信 、RS-485 通信 和 





RS-232 串口 通信 、 Ls 

Micro800 系列 控制 器 通过 USB 通信 与 计算 机 连接 ， 用 于 下 载 和 上 载 程序 。RS-485 通信 
是 通过 租 入 模块 2080-serialisol 或 使 用 1761-NET-AIC 接口 转换 模块 来 实现 。 连 接 后 ，Mi- 
cro800 系列 控制 器 可 以 通过 Modbus 协议 与 其 他 通信 设备 通信 。RS-232 串口 通信 使 Micro800 
系列 控制 器 与 其 他 设备 进行 点 对 点 通信 ， 双 方 遵 从 半 双 工 的 Modbus 协议 。Micro850 的 瞪 人 
式 EtherNet/IP 通信 可 用 于 连接 PC、PanelView Component HMI 、Kinetix 伺服 和 PowerFlex 变 
频 需 。 





简 述 Micro800 控制 器 的 网 络 结构 。 
.Micro850 以 太 网 的 卫 地 址 如 何 分 配 ? 
.Micro830 控制 器 的 网 络 通信 方式 有 哪些 ? 
.Micro850 控制 器 的 网 络 通信 方式 有 哪些 ? 


上 mm 一 
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1. 相距 其 远 的 两 台电 动机 A 和 B，A 起 动 10s 后 B 起 动 ， 试 用 多 种 方法 实现 (控制 器 
数量 、 网 络 类 型 均 不 限 )。 

2. 比较 USB 、RS-232 、RS-485 、Ethernet 通信 方式 的 优 缺 点 。 

3，Micro800 控制 器 分 别 通 过 哪些 模块 连接 到 各 种 网 络 上 ? 

4 除了 本 章 介绍 的 网 络 类 型 ， 你 是 否 还 了 解 其 他 工业 网 络 ?” 试 分 析 它 们 各 自 的 特点 。 
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Micro800 控制 夯 的 编程 示例 


| 党 习 目 标 


。 熟悉 Micro800 控制 器 编程 软件 CCW 的 安装 
e。 了 解 CCW 编程 软件 的 编程 环境 

。 掌握 CCW 编程 软件 的 编程 步骤 

。 学 握 CCW 中 程序 上 载 、 下 载 和 调试 
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5.1 编程 软件 的 安装 


Micro800 控制 器 的 编程 软件 CCW 已 经 在 Microsoft Windows XP、Microsoft Windows Vista 
和 Microsoft Windows7 系统 上 测试 成 功 ， 对 系统 的 具体 要 求 见 表 5-1。 
表 5-1 CCW 软件 对 计算 机 操作 系统 的 要 求 














操作 系统 要 求 
Microsoft Windows XP Professional (32-bit) with Service Pack 3 
Microsoft Windows XP 这 个 版 本 的 CCW 软件 预期 能 够 在 其 他 所 有 的 微软 Windows XP 系统 上 工作 〈 不 含 








Windows XP 系统 的 家 庭 版 ) 





Microsoft Vista Business (32-bit) with Service Pack 2. 


Microsoft Vista Home Basic (32-bit) with Service Pack 2. 


Microsoft Windows Vista 





Microsoft Windows 7 Home Basic (32-bit) . 
Microsoft Windows 7 Home Premium (32-bit) . 


Microsoft Windows 7 








下 面 介绍 Micro800 控制 器 编程 软件 CCW 的 安装 过 程 。 在 安装 之 前 ， 请 确保 计算 机 系统 
满足 表 5-1 的 要 求 。 安 装 步骤 如 下 : 
1) 打开 安装 文件 ， 找 到 如 图 5-1 所 示 图 标 ， 双 


击 即 可 。 但 CCWSEEHuP,exe 
2) 双击 安装 图 标 后 ， 弹 出 的 对 话 框 提供 可 以 选 pe nnected Components yor 
择 所 使 用 的 语言 。 oy Rockywell Butomation, ImC 

3) 点 击 “继续 ”， 弹 出 选择 版 本 的 对 话 框 ， 选 。 而 5 六 避 放 件 安 半 图 标 (开发 版) 
择 典 型 版 本 ， 点 击 “ 下 一 步 ”。 

4) 在 弹出 的 对 话 框 输入 用 户 信息 (用 户 名 : Rockwell Automation，Inc; 组 织 : Rockwell 
Automation ，Inc) ， 点 击 “ 下 一 步 ”。 

5) 在 弹出 的 对 话 框 中 选择 “接受 ”， 点 击 “ 下 一 步 ”。 

6) 在 弹出 的 对 话 框 中 点 击 “安装 ”， 如 果 需 要 可 以 更 改 安装 路 径 。 

安装 完成 后 ， 会 提示 安装 完成 ， 点 击 “ 完 成 ” 即 可 。 


5.2 编程 软件 简介 


软件 CCW 是 Micro800 系列 控制 器 的 程序 开发 软件 ， 在 这 个 软件 中 ， 不 仅 可 以 组 态 Mi- 
cro800 控制 器 ， 还 可 以 组 态 触摸 屏 和 变频 器 。 下 面 介绍 软件 的 使 用 方法 。 


5.2.1 创建 一 个 新 项 目 


本 节 主 要 介绍 怎样 用 CCW 软件 创建 一 个 新 的 项 目 。 
1) 打开 CCW 软件 ， 按 照 下 面 所 示 的 路 径 : 开始 一 所 有 程序 一 Rockwell Automation 一 
CCW 一 Connected Components Workbench 。 
软件 打开 后 ， 显 示 的 是 一 个 新 建 项 目的 界面 ， 整 个 界面 可 以 分 为 三 部 分 ， 最 左边 是 项 目 
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组 织 器 窗口 ， 在 项 目 组 织 器 窗口 中 显示 建立 项 目 所 选择 的 控制 絮 及 其 项 目 中 建立 的 变量 和 编 
写 的 程序 ， 并 可 以 对 控制 器 及 其 程序 和 变量 进行 编译 、 删 除 等 操作 。 中 间 为 工作 区 和 输出 窗 
口 ， 在 工作 区 中 显示 编写 的 程序 或 者 要 组 态 的 控制 器 ， 输 出 窗口 中 可 显示 编译 程序 后 的 提示 
信息 。 最 右边 为 设备 工具 箱 和 指令 工具 箱 ， 上 面 为 设备 工具 箱 ， 这 里 的 设备 包括 控制 器 、 变 
频 器 和 触摸 屏 三 部 分 ， 打 开 相 应 的 菜单 可 以 选择 相应 的 设备 ; 下面 为 指令 工具 箱 ， 当 为 建立 
的 项 目 选择 了 控制 锅 以 后 ， 编 写 程序 时 这 里 会 显示 要 用 的 指令 ， 只 需 把 指令 拖 搜 到 工作 区 的 
编程 区 域 就 可 以 使 用 。 
2) 要 建立 一 个 项 目 ， 首 先 要 打开 左边 的 设备 ”加 [于 二 

工具 箱 ， 并 打开 其 中 的 控制 器 菜单 ， 选 择 所 需要 的 | 


















































称 : 

控制 器 型 号 ， 这 里 选择 2080-LC30-24QWB。 | 

3) 在 选 定 的 控制 器 上 双击 或 者 是 直接 把 控制 Elle 
器 拖 搜 到 项 目 组 织 器 ， 就 会 在 项 目 组 织 器 上 出 现 如 程序 
图 5-2 所 示 的 窗口 ， 这 样 就 创建 了 一 个 基于 Mi- 上 :mxs 
cro830 控制 器 的 项 目 。 -= 

4) 该 项 目的 名 称 显示 在 项 目 组 织 器 窗口 的 名 Ee 
称 字段 中 。 _ 功能 块 

5) 点 击 “ 保 存 ” 按 钮 ， 就 可 保存 项 目 ， 新 奸 














的 项 目 默 认 保 存在 C: \ Documents and Settings \ 
Administrator \ My Documents \ CCW 文件 夹 下 。 图 5-2 项 目 组 织 器 窗口 
这 样 就 完成 了 一 个 新 项 目的 创建 。 


5.2.2 组 态 控 制 器 嵌入 模块 


在 CCW 中 可 以 很 直观 地 组 态 Micro800 控制 器 的 幅 和 模块。 打开 一 个 项 目 ， 在 窗口 左边 
的 项 目 组 织 器 窗口 中 双击 控制 器 图 标 ， 可 以 打开 组 态 嵌入 模块 的 界面 。 本 例 中 所 选 的 控制 器 
是 Micro830 控制 器 ， 型 号 为 2080-LC30-24QWB， 共 可 以 容纳 3 个 扩展 模块 。 在 控制 器 的 空 
白 的 槽 上 右键 单 击 ， 阐 出 如 图 5-3 所 示 的 模块 选项 ， 用 户 可 以 根据 实际 情况 ， 选 择 所 需 模块 
的 型 号 。 这 里 假设 这 3 个 空白 槽 上 分 
别 插 模 拟 量 输入 模块 2080-IF4、 模 拟 | 
量 输出 模块 2080-OF2 和 通信 接口 模块 ， 2060-Tp2 





























2080-SERIALISOL。 在 第 一 个 空白 的 
槽 上 右键 单 击 ， 选 择 2080-IF4 单 击 即 上 一 2080 才 号 
可 把 模块 藤 入 到 控制 器 中 。 用 同样 的 5 2080-TC2 
方法 可 以 舰 入 其 他 两 个 模块 。 2080-RTD2 
嵌入 模块 后 ， 在 控制 器 下 方 的 工 2 2080-TRINPOTE 
作 区 内 可 以 对 每 个 能 入 模块 进行 组 态 ， 上 JE | 2080-SFRTALISOL 
图 5-4 所 示 为 2080-IF4 模块 的 组 态 界 2080-NENEBAE-RTC 
面 ， 这 里 可 以 对 模块 每 个 通道 的 输入 ER 


类 型 、 频 率 和 输入 状态 进行 组 态 。 同 
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时 在 这 里 也 可 以 组 态 控制 器 自身 所 带 的 通信 端口 和 IO 点 。 











家 需 和 
内 存 人 一 器 2oao-F4 
日 人 通道 0 鱼 ”供应 商 名 称 ;， Allen-Bradley 
人 输入 类 型 ， | 电流 | | 二 冻 型 mp 2080-IF4 
频率 ， 50 Hz | 站 | 邓 全 
司 动 /故障 输入 状态 ;| 已 启用 Bd 
Modbus 映射 
辐 1 
i 输入 类 型 ， | 电流 [| 局 | 
2080-OF2 [| : 














图 5-4 2080-IF4 模块 的 组 态 界面 














5.2.3 创建 一 个 新 程序 


完成 了 系统 的 硬件 组 态 以 后 ， 就 可 以 编写 程序 文件 了 。 首 先 要 创建 一 个 新 程序 ， 在 项 目 
组 织 器 窗口 中 用 鼠标 右键 单 击 控 制 絮 图 标 ， 选择 添 加 一 个 新 的 梯形 图 程序 ， 如 图 5-5 
所 示 。 

程序 新 建 完 成 后 ， 如 图 5-6 所 示 ， 然 后 用 鼠标 右键 单 击 程序 ， 选 择 对 程序 重新 命名 。 


















] | | | Nicerod30 
, 












日 -= Untitledln 


疾 本 地 变量 
咏 全 局 变量 


新 建 3T ; 结构 化 也 本 
x 新建 LD : 梯 我 图 
新 建 FE1T : 功能 块 图 表 























四 当 二 数据 类 型 
[ 功能 
图 5.5 ”新 建 梯 形 图 程序 图 5.6 新建 的 梯形 图 程序 

















把 程序 命名 为 test， 创 建 的 程序 将 完成 以 下 功能 : 有 两 茵 灯 lightl 和 light2 ， 在 第 一 禾 灯 

















亮 2s 以 后 ， 熄 灭 第 一 慢 灯 ， 点 亮 第 二 元 灯 。 则 首先 要 创建 编写 程序 所 需要 的 变量 ， 分 别 有 
start 、lightl 、light2 和 计时 器 timer。 程 序 中 所 用 到 的 变量 可 以 是 全 局 变量 ， 也 可 以 是 本 地 变 














量 ， 在 项 目 组 织 顺 窗口 中 打开 本 地 变量 或 者 全 局 变量 ， 只 要 双击 其 图 标 即 可 。 这 里 采用 本 地 
变量 ， 打 开本 地 变量 列表 ， 建 立 程序 所 需要 的 变量 ， 如 图 5-7 所 示 。 
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test— YAR MicroB30 

| 二， 
图 -本 
转 start BODL - 
图 lightl BOOL = 
图 1ight2 BODL h 
DE 
| 辐 timer. I 
| 口 timer, PT TINE 
| 加 ‘ii EODL 

加 timer, ET TINE 
| 加 timer. Pdate TIME 

贺 timer., Redee BODL 








图 5-7 建立 程序 所 需要 的 变量 








这 里 除了 要 建立 本 次 编程 所 需 的 变量 以 外 ,介绍 一 下 在 项 目 中 怎样 建立 数组 。 要 建立 数 
组 首先 要 在 CCW 的 项 目 组 织 器 窗口 中 找 。 [ 寂 轩 ”| 已 证 前 字 | 


0 ee 


类 型 。 如 图 5-8 所 示 ， 建 立 数组 类 型 的 
| = oe = gE" - gE 
中 
























名 称 为 a， 数 据 类 型 为 布尔 型 ， 建 立 一 WSIERIEE MO [县 人 
全数 组 ， 数据 个 数 为 人 大 AscTTIncamng PE -i182 
1..10) ， 打 开 全 局 变量 列表 ， 建 立 名 为 | - 

ttt 的 数组 ， 数 据 类 型 选择 为 a， 如 图 5-9 
所 示 。 同 理 ， 建 立 二 维 数组 类 型 时 ， 维 图 5-8 定义 数组 的 数据 类 型 
度 一 栏 写 1.. 10.. 10。 

下 面 继续 介绍 程序 的 建立 。 在 项 目 
组 织 器 窗口 中 双击 程序 图 标 ， 打 开 编 程 
窗口 ， 在 工具 栏 中 拖 搜 所 需要 的 指令 到 而 
编程 梯级 。 把 常 开 指令 拖 搜 到 梯级 上 以 output from; 

后 ,会 自动 弹出 变量 列表 ,编程 人 员 可 

以 直接 选择 需要 的 变量 ， 如 图 5-10 所 示 ， 

这 里 选择 启动 按钮 。 然 后 以 同样 的 方法 ， 把 第 一 个 梯级 完成 ， 如 图 5-11 所 示 。 添 加 一 个 新 
的 梯级 ， 开 始 编写 第 二 个 梯级 。 在 第 二 个 梯级 中 需要 用 到 计时 器 ， 这 里 计时 器 创建 时 选择 功 
能 块 指令 ， 把 功能 块 指令 拖 搜 到 梯级 上 以 后 ， 会 自动 弹出 选择 功能 块 的 对 话 框 ， 选 择 TON 
功能 块 ， 选 择 完成 后 ， 计 时 器 的 名 字 在 “范例 ”项 中 选择 ， 选 择 前 面 建立 的 计时 器 “tim 
er”。 为 计时 器 定时 2s， 在 计时 器 的 PT 输入 处 双击 ， 输 入 Tf2s 即 可 。 炸 灭 第 一 萝 灯 的 同时 ， 
点 亮 第 二 落 灯 ， 则 梯级 需要 一 个 分 支 ， 从 工具 栏 中 拖 搜 梯级 分 支 到 计时 器 后 面 的 梯级 上 ， 然 
后 添加 复位 线圈 和 置 位 线圈 ， 编 好 的 梯级 如 图 5-12 所 示 。 























图 5-9 ”建立 数组 
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[Bo0L. | 














全 局 

















图 5-10 ”选择 所 需要 的 变 


地 





light1 








图 5-11 


点 亮 第 一 华灯 的 梯级 


light] 











5-12 


第 二 个 梯级 


通过 以 上 步骤 就 完成 了 程序 的 编写 ， 右 键 单 击 程序 图 标 ， 选 择 生成 ， 如 图 5-13 所 示 ， 





对 程序 进行 编译 ， 编 














译 无 误 后 会 提示 编译 完成 。 


5.2.4 组 态 变频 器 


CCW 的 一 个 显著 的 优点 就 是 不 仅 可 以 组 
态 控 制 器 ， 编 写 控制 名 程序 ， 还 可 以 组 态 变 
频 锅 和 触摸 屏 ， 很 大 地 方便 了 编程 人 员 。 下 
面 来 介绍 变频 咒 的 组 态 。 

首先 要 把 变频 器 和 计算 机 连接 起 来 ， 这 
里 用 22-SCM-232 模块 ， 该 模块 可 以 将 变频 














器 上 的 RS-485 通信 








WN 4 xa 











接口 转换 成 串口 连接 到 


计算 机 上 。 打 开 RSLinx 软件 ， 然 后 打开 组 态 
驱动 对 话 框 ， 选 择 建立 RS-232 DFldevices 驱动 ， 如 图 5-14 所 示 ， 点 击 添 加 新 的 驱动 ， 就 会 





图 5-13 


编译 程序 
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打开 如 图 5-15 所 示 的 组 态 DF1 驱动 的 对 话 框 ， 通 信 端 口 选择 变 
里 选择 COM1， 


机 已 经 成 功 地 连接 了 。 
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型 到 说 





Confieure Drivers 





-hvailable Driver Types: 





1784-U2DHP for TH+ dewices 
ho-232 DFI devices 
TlEthernet dewices 
EtherHet/IF Driwver 
1784-PETX tI/PCNE Eor DH+ITH-485 dewices 
DF1 Folline Master 了 riwer 
1784-FPCC for ControlHet dewices 











图 5-14 添加 DF1 驱动 





Comm jcomi ”| Dewvice: [Pic-cm | 





: Station Humber: | 
Baud Rate: |9B00 
he | 到 如 etal] 亚 
卫 arity: [Hone "| Error Checkine: |ECC | 
Stop Bits: [i =| Frotocol: [al Duplex Bd | 
huto-Confieure | 


5-15 组 态 DF1 驱动 的 对 话 框 











"ESLinx Classic Professional — [RSWho — 2] 辐 回 加 


二 File Edit View Communications Station DDIE/DOFC Security Window Help ~ 
[= 


Browsing 到 nods . Ee 


已 口号 
日 - 西 AB_DF1-1，Data Hiehway Plus on nl 


00, Workstation, DF1-COMI DF1-COM1 BB DSI 
5 01, MB DSI 


For Help, press Fl 


图 5-16 已 连接 的 变频 器 组 态 


频 需 连接 的 计算 机 串口 ， 
通信 波 特 率 选择 9600， 因 为 22-SCM-232 模块 的 默认 波 特 率 为 9600， 所 以 这 
里 波 特 率 要 和 模块 的 保持 一 致 ， 其 他 选项 默认 即 可 。 设 置 完 成 后 ， 不 要 选择 自动 组 态 ， 直 接 
点 击 “OK” 即 可 ， 然 后 打开 RSLinx 软件 的 RSWho 窗口 ， 如 图 5-16 所 示 ， 表 示 模 块 和 计算 
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连接 完成 后 ， 打 开 CCW 的 一 个 工程 ， 在 设备 工具 箱 中 打开 了 驱动 器 文件 来 ， 选 择 Power- 
Flex40 变频 器 (这 里 以 PowerFlex40 变频 器 为 例 介绍 如 何在 CCW 中 组 态 变频 器 ) 。 把 变频 器 
拖 搜 到 项 目 组 织 器 中 ， 如 图 5-17 所 示 ， 双 击 变 频 器 图 标 ， 可 以 打开 变频 器 的 组 态 界 面 ， 界 
面 中 的 连接 按钮 用 来 连接 实际 的 变频 器 ， 上 传 和 下 载 按钮 用 来 上 传 和 下 载 变频 器 的 参数 配 
置 ， 参 数 和 属性 按钮 用 来 配置 变频 器 的 参数 和 属性 ， 向 导 按 钮 是 为 新 手提 供 的 快速 配置 变频 
器 各 项 参数 的 按钮 。 

变频 需 的 组 态 界面 中 左下 角 的 加 ( + ) 按钮 用 来 给 变频 器 添加 外 围 设备 ， 点 击 加 ( +) 
按钮 ， 如 图 5-18 所 示 ， 选 择 这 里 用 到 的 模块 22-SCM-232， 点 击 添加 按钮 ， 添 加 完成 后 ， 可 
以 配置 模块 的 各 项 参数 和 属性 。 下 面 先 连接 到 实际 设备 ， 然 后 再 讲述 变频 器 各 项 参数 的 配 
置 。 点 击 “ 连 接 ” 按 钮 ， 在 弹出 对 话 框 中 选择 要 连接 的 变频 器 ， 点 击 “ 确 定 ” 即 可 。 连 接 
完成 后 ， 组 态 界面 变 为 如 图 5-19 所 示 的 界面 ， 并 且 连 接 的 同时 会 上 传 当 前 所 连接 设备 的 配 
置信 息 。 
三 
名 称 : 


= 
41] Mi erod30 


田 nN 程序 


最 全 局 变量 


下 局 数据 类 型 















PowerFlez 40 1 vw 其 


PowerFlex 40 昌 己 断 开 过 接 














功能 块 


由 - 
加 FowerFlex 40 1* 


图 5-17 在 项 目 组 织 器 中 图 5-18 ”添加 变频 器 外 围 设备 
添加 PowerFlex40 变频 器 




















从 图 5-19 中 可 以 看 到 下 载 按钮 不 能 使 用 了 ， 这 是 因为 要 下 载 配 置 好 的 变频 器 参数 不 能 














连接 设备 ， 要 先 断 开 连 接 ， 然 。[ YoverFlex 40_1* | 

后 点 击 “ 下 载 ”按钮 ， 再 选择 | PowerFlex 40 s 

下 载 到 哪个 变频 器 。 已 渤 接 
点 击 “参数 ” 按钮 ， 会 打 lk _ GHIAB_CFI-M 

开 变 频 器 的 参数 对 话 框 ， 参数 | we rr 遇 昌 | 

列表 如 图 5-20 所 示 ， 在 这 里 用 上 传 “参数 属性 向 导 极 障 重 帮助 

户 可 以 组 态 变频 器 的 所 有 参数 。 a 


但 由 于 通常 不 是 所 有 的 参数 都 
要 组 态 ， 推 荐 新 用 户 使 用 启动 向 导 来 配置 变频 器 参数 。 

点 击 “ 属 性 ”按钮 ， 可 以 看 到 变频 需 的 各 项 属性 ， 在 离线 的 情况 下 ， 用 户 还 可 以 修改 
变频 器 的 一 些 属性 ， 包 括 变频 右 的 版 本 和 端口 等 。 
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Eb 
| # 全 名 称 
28 (Stp Logic Status 





129 [Torque Current 
a0 aed 

31 [eker 王 Wal 
于 Notor HF Hertz 


Notor DL Current : 
上 a | 


Ninimam 了 Te 


Naximum 了 Fred 


(Start Source Comm Port 铀 | | Keypad 





(Stop Node Ramp, CF 号 | Eamp, CF 








f | | 
Speed Reference Comm Port 二 | ‘iDrive Fot 
| 一 | 一 一 


IAccel Time 1 la.0 





[rai ime 20 








Reset To Defalts |Ready/Idle | | [Ready/Tdle 





> 





图 5-20 ”变频 器 参数 列表 


点 击 “故障 ”按钮 ， 会 显示 变频 器 的 故障 列表 ， 如 图 5-21 所 示 。 在 这 里 可 以 看 到 变频 
器 所 出 现 的 故障 ， 并 可 以 在 故障 消除 后 对 故障 进行 清除 。 

重 置 按钮 用 来 重 置 变频 器 的 各 项 参数 ， 重 置 的 过 程 中 系统 会 提示 一 些 信息 。 这 里 不 再 演 
示 重 置 方 法 。 

下 面 来 讲述 在 线 的 情况 下 如 何 使 用 启动 向 导 来 配置 变频 器 参数 。 点 击 向 导 按钮 ， 打 开 如 
图 5-22 所 示 的 对 话 框 ， 选 择 PowerFlex40 启动 向 导 ， 点 击 “ 选 择 ” 按 钮 ， 打 开 向 导 欢 迎 对 话 
框 ， 该 对 话 框 是 用 来 介绍 向 导 并 给 出 使 用 向 导 的 提示 和 技巧 的 。 按 照 向 导 的 提示 ， 设 置 变频 
器 参数 。 








故障 一 PowerFlez 40 1* 






| 民 码 描述 
| IMotor Dwerload 清除 故障 
4 人 清空 故障 队 到 


状态 


Stopped 













图 5-21 变频 器 故障 列表 





启动 向 导 设 置 变频 器 的 步骤 如 下 所 示 : 

1. 重 置 参数 

点 击 “ 下 一 步 " ， 弹 出 重 置 参 数 的 对 话 框 ， 这 里 点 击 “ 重 置 参数 ”按钮 ， 可 以 把 变频 器 
的 各 项 参数 还 原 为 默认 值 。 如 果 不 需 要 重 置 参数 ， 直 接点 击 “ 下 一 步 ” 即 可 。 
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日 [ 尖 启 动向 导 
辐 [ 习 应 用 程序 向 导 
FowerFlex 40/40P Yelocity StepLogic 启动 向 导 


日 -[9 诊断 向 导 
数据 存 关 向 导 
DEFIADSI 技术 支持 向 导 











图 5-22 启动 变频 器 配置 向 导 








2. 电机 控制 

点 击 “ 下 一 步 ” 来 设置 电机 控制 ， 如 图 5-23 所 示 。 在 这 里 可 以 设置 电机 的 力矩 特性 模 
式 , 共有 两 个 选项 (VHz 和 : 
Sensrls Vect )， 同 时 还 可 以 设置 电机 控制 


FLA 上 Slip 赫兹 、 提 升 选择 、 启 动 力 拓 特性 模式 ); wz ~ 
提升 、 截断 电压 、 截断 频率 和 最 高 Eee Hz | 
电压 等 。 FIA 上 slip 赫 瓯 上风 : |2.0 料 效 


3. 电机 数据 提升 选择 (@) : |5.0,，CT | 
点 击 “ 下 一 步 ”,， 设置 电机 数 







































































动 棍 : |2.5 | 

据 ， 如 图 5-24 所 示 。 这 里 用 户 要 根 EE 
据 变频 器 所 控制 的 电机 的 铭牌 来 设 天 电压 外; 5 
置 电机 的 电流 、 电 压 和 频率 。 本 次 截断 频率 四 ) : 115.0 | 赫 效 
1. 12A ， 额 定 电压 为 380V， 人 额定 频 
率 为 50Hz。 图 5-23 ”电机 控制 

4. 停止 模式 / 制 动 模式 电机 数据 

点 击 “ 下 一 步 ”, 设置 电机 的 
停止 模式 / 制 动 模式 ， 如 图 5-25 所 电机 0L 电流 CC): |1.19| | 安培 
示 。 这 里 要 设置 的 参数 有 两 项 2 

| 芯 特 

(DB 电阻 器 选择 和 停止 模式 ) ， 点 
击 下 拉 生 单 ， 电 阻 器 选择 有 以 下 几 电机 到 赫 效 他 ) : 5 | 埋 效 
种 : Disabled、Norma RA Res、No- 
Protection 和 3% DutyCycle ~ 99% 图 5-24 电机 数据 


Dutycle; 停止 模式 的 选择 有 : Ramp CF、Coast CF、DC Brake CF、Ramp、Coast、DC Brake、 
DC BrakeAuto 、Ramp +EM B CF 和 Ramp + EM Brk。 
5. 方向 测试 
点 击 “ 下 一 步 *"， 进 行 方向 测试 ， 如 图 5-26 所 示 。 这 个 测试 只 有 在 在 线 的 情况 下 才能 进 
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行 。 在 参考 值 处 给 电机 一 个 速度 ， 这 里 设 为 10Hz， 然 后 点 击 绿色 的 启动 按钮 ， 电 机 正 转 ， 
查看 电机 的 转动 方向 是 否 为 正 转 ， [起 a 
如 果 是 正 转 点 击 “停止 * 孩 钮 ， | 灶 让 模式 / 刷 一 粮 式 
然后 点 击 Jog 按钮 ， 按 住 Jog 键 ， = 
电机 转动 ， 松 开 Jog 键 电 机 停止 转 DB 电阻 器 选择 0) :EE 
动 。 完 成 这 些 测试 以 后 ， 如 果 电 
机 转动 方向 正确 ， 在 问题 “应 用 ie 加 
程序 的 电机 旋转 方向 是 否 正 确 ” 
的 下 面 ， 选 择 “是 ”， 然 后 就 会 提 SO 全 = 
示 测 试 通过 。 

6. 自动 调谐 图 5-25 停止 模式 / 制 动 模式 

点 击 “ 下 一 步 "， 进 行 自动 调谐 ， 这 一 步 也 只 能 在 在 线 的 情况 下 进行 。 通 过 自动 调谐 ， 
启动 器 可 以 对 电机 特性 进行 取样 ， 并 正确 设置 其 IR 压 隆 和 磁 通 电流 参 考 ， 仅 当 电 机 种 除 负 
荷 时 ， 才 能 使 用 旋转 调节 。 否 则 ， 请 使 用 静态 调节 。 调 节 完 成 后 ， 系 统 会 提示 测试 已 完成 。 
































击 考 - 
[J) 
i0| Hz &D © st Referencas 
推动 参看 二 
Vo. oj [Jog | 10.0 Hz 
度 用 程序 的 电机 奶 转 方向 是否 正确 了 
le To 癌 否 如 动量 过 
We ’ 








图 5-26 ”方向 测试 





7. 和 斜率 /速度 限制 
点 击 “ 下 一 步 "”， 设置 斜率 /速度 限制 ， 如 图 5-27 所 示 。 这 里 可 以 设置 最 大 频率 和 最 小 
频率 ， 还 可 以 设置 是 否 局 动 反 向 操作 。 这 是 因为 在 有 些 系统 中 ， 电 机 是 不 能 反 转 的 ， 例 如 传 














斜率 /速度 限制 
景 大 频率 员 ) : V 
(sd 2 下 全 一 | se: 
pe | | A o. ] 党 
最 小 频率 江 ) : 严 | | Ww LL 
Ee - | | 、 
0.0 | 赫 站 | Ne 
和 : 
上 加 圳 : ' 减 速度) : 
已 定 交 DD): lz.0 | 和 已 定 迷 让 和 12.0 | 和 
实际 凶 : |20 | 秒 实际 加 ); |2.0 | 和 
启用 反 向 操作 巴 ) 











图 5-27 ”斜率 /速度 限制 
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8， 速 度 控 制 


点 击 “ 下 一 步 "， 设置 速度 控制 ， 如 图 5-28 所 示 。 这 里 设置 速度 参考 的 来 源 ， 点 开 下 拉 
































菜单 ， 有 以 下 选择 : Drive Pot、InternalFreq、0- 速度 控制 
lOV Input、 4-20mA Input、 Preset Freq、Comm 
四 AN > Da 
Port 、 人 和 Anlg In Mult。 这 里 选择 Comm oom ot 
Port 〈 通 信 端 口 ) 。 
9 数字 输入 
点 击 “ 下 一 步 ”"， 配 置 数字 输入 参数 ， 如 图 dl 
5-29 所 示 。 这 里 可 以 设置 停止 源 、 启 动 源 、 数字 | 一 一 
输入 1 ~4 和 预 置 频率 0 ~7。 用 户 可 以 根据 需要 i 
来 设置 启动 源 、 停 止 源 、 数 字 输 入 和 预 置 频率 。 区 一 
10. 继电器 输出 | 
点 击 “ 下 一 步 ”， 设置 继电器 输出 , 如 图 5- | (ITT! 
30 所 示 。 点 开 继 电器 和 输出 的 下 拉 荣 单 ， 选择 适合 图 5-28 速度 控制 
的 继电器 输出 。 
数字 输入 
停止 源 立 ) : |Ramp, CF w 
自动 源 局 ) : [camm Fort Wr 有 
方向 赫 阔 
公共 数字 | 赫 效 
~ - | 赫 赣 
数字 输入 1 加 :| 吓 和 二 | 
赫 蓝 
数字 输 六 2 区】 : |Preset Freq w : a 
数字 输 六 3 外】 : |Local “| a 
数字 输 信 44 过】 ， To Forward si | 蔡 蓝 
光电 耘 侣 人 必 共 端 
图 5-29 ”数字 输入 参数 
和 压 电 器 输出 划 ] 
Ready/Fault l 证 





hbowe 了 re 
hbowe Cur 














图 5-30 


继 电 絮 输出 
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11. 光电 耦合 输出 端 


点 击 “ 下 一 步 " ， 设 置 光 电 耦 合 得 出 端 ， 如 图 5-31 所 示 。 这 里 可 以 设置 光电 耦合 输出 端 


的 逻辑 、 光 电 耦 合 输出 端 1 和 光电 耦合 输出 端 2。 

12. 模拟 输出 

点 击 “ 下 一 步 "， 设 置 模拟 输出 ， 如 图 5-32 
所 示 。 

13. 待定 更 改 

完成 了 上 面 的 设置 ， 点击“ 下 一 步 *"， 显 示 
待定 修改 界面 ， 这 里 提示 用 户 以 上 做 了 哪些 修改 ， 
点 击 “ 完 成 ” 即 可 把 所 有 的 修改 应 用 到 变频 
器 中 。 

启动 向 导 提 供 了 一 种 清晰 的 思路 来 快速 组 态 
变频 器 ， 它 虽然 没有 有 覆盖 到 每 一 个 参数 ， 但 大 多 
数 应 用 项 目 中 常用 的 必须 配置 参数 都 已 包括 在 内 。 








光电 耦合 输出 端 
这 辑 | 开 曾 7 到 而 画 
光电 耦合 输出 芝 1[0] 
erremins ~ 


光电 看 合 输出 六 200] 


ht Freguency 二 








以 上 参数 的 配置 都 是 在 变频 右 在 线 的 情况 下 
进行 的 。 断 开 在 线 的 变频 器 ， 也 可 以 用 向 导 来 配 
置 变频 器 ， 只 是 有 些 步 又 不 能 完成 ， 但 这 不 妨碍 


图 5-31 ”光电 耦合 输出 端 





对 变频 顺 基 本 参数 的 配置 。 离 线 变频 锅 参 数 的 配置 步 又 和 在 线 变 频 咒 参数 配置 的 步骤 一 样 ， 
这 里 就 不 再 赣 述 了 。 下 面 来 介绍 一 下 变频 器 参数 的 下 载 。 








模拟 输出 
模拟 输出 1 


选择 总 1] : |DutFreqg 0-10 
DutFreg 0O-10 

高 (HY; |Duatrurr 0-10 
DuatVolt 0O-10 

DutFowr DO-10 

TstData 0-10 


DutFreg DOD-20 
DutCurr DO-20 
DutVolt DO-20 

















图 5-32 模拟 输出 


点 击 “ 下 载 ” 按 钮 ， 会 弹出 下 载 对 话 框 ， 点 击 对 话 杠 上 的 更 改 按钮 ， 更改 下 载 路 径 ， 
会 弹出 如 图 5-33 所 示 的 对 话 框 ， 选 择 目标 变频 右 ， 点 击 “ 确 定 ” 后 ， 选 择 下 载 到 整个 设备 ， 
就 会 把 所 做 的 修改 下 载 到 变频 器 ， 下 载 完 成 后 ， 会 弹出 下 载 成 功 的 提示 框 ， 点 击 “ 确 定 ” 
后 ， 所 有 的 修改 都 会 应 用 到 变频 器 上 。 上 传 变频 顺 参 数 的 过 程 和 下 载 的 基本 一 致 ， 上 传 过 程 





中 ， 系 统 还 会 提示 一 些 信 息 ， 这 里 就 不 再 袭 述 了 。 
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hutobrowse 


Workstation, GH 
由 - 酮 Linx Gateways, Ethernet 


日 -二 AB_IF1-1，Data Highway Plus 
00, Workstation, IF1-CONL 








图 5-33 ”选择 目标 变频 器 


5.3 编程 示例 


本 厄 将 以 交通 信号 灯 为 例 来 具体 介绍 功能 块 的 编写 方法 及 其 在 主 程序 中 的 使 用 方法 。 
5.3.1 自 定义 功能 块 示例 


Micro800 控制 器 的 一 个 突出 的 特点 就 是 在 用 梯形 图 语言 编写 程序 的 过 程 中 ， 对 于 经 常 重 
复 使 用 的 功能 可 以 编写 成 功能 块 ， 等 需要 重复 使 用 的 时 候 直接 调用 功能 块 即 可 ， 无 需 重复 编 
写 程序 。 这 样 就 给 程序 开发 人 员 提供 了 极 天 的 便利 ， 节 省 时 间 的 同时 也 节省 了 精力 。 功 能 
的 编写 步 又 与 编写 主 程序 的 步骤 基本 一致， 下 面 简单 介绍 下 。 

在 项 目 组 织 器 中 ， 选 择 功能 块 图 标 ， 右 键 单 击 ， 选 择 新 建 梯形 图 。 新 建功 能 块 的 名 字 睦 
认为 UntitledLD， 右 键 单 击 ， 选 择 重 命名 ， 可 以 给 功能 块 取 相 应 的 名 字 。 双 击 打开 功能 块 后 
可 以 编写 完成 功能 块 的 功能 所 需要 的 程序 ， 功 能 ] 
块 的 下 面 为 变量 列表 ， 这 里 的 变量 为 本 地 变量 。 吕 用 see 





















































只 能 在 当前 功能 块 中 使 用 。 -国人 配 
这 样 就 完成 了 一 个 功能 块 程序 的 建立 ， 然 后 
在 功能 块 中 编写 所 要 实现 的 功能 。 完 成 后 功能 志 
可 以 在 主 程序 中 直接 使 用 。 下 面 以 交通 灯 功 能 块 本 全 | :es 
为 例 具体 介绍 功能 块 的 编程 。 Ra 


要 编写 的 交通 灯 功 能 块 要 完成 的 功能 是 : 当 
一 个 方向 的 汽车 等 红 灯 等 了 至 少 5s 的 时 候 ， 把 田 ED 
一 个 方向 的 绿灯 变 为 黄 灯 2s， 然 后 变 成 红 灯 , 同 | 日” 中] 3 














时 前 面 红 灯 方向 的 红 灯 变 为 绿灯 。 轧 -… :| 中 TRAFFIC_CONTROLLER FB 
首先 把 新 建功 能 块 命名 为 交通 灯 控 制 功能 块 | 

(TRAFFIC CONTROLLER FB)， 如 图 534 呈 ” 

所 示 。 三 _ 
创建 一 个 新 的 功能 块 ， 首 先 要 确定 完成 此 功 。 。 国 5 ”新建 灾 通 何 管制 功 能 从 
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能 块 所 需要 的 输入 和 输出 变量 。 这 些 输入 /输出 变量 在 项 目 组 织 器 中 的 本 地 变量 中 创建 ， 如 
图 5-34 所 示 ， 在 新 建功 能 块 的 下 面 ， 双 击 本 地 变量 图 标 ， 打 开 如 图 5-35 所 示 的 创建 变量 也 
界面 。 








本 区 





图 5-35 ”创建 变量 的 界面 


在 表格 的 上 部 用 鼠标 右键 单 击 ， 显 示 如 图 5-36 所 示 的 选项 ， 这 里 可 以 对 表格 列 的 显示 
进行 重 置 ， 默 认 显示 一 些 常用 选项 。 

对 于 此 次 要 编写 的 交通 灯 控 制 功能 块 ， 
需要 4 个 布尔 量 输入 ， 分 别 是 4 个 方向 的 信 
号 ,6 个 布尔 量 输 出 ,分 别 是 在 东西 向 和 南 
北向 的 红 、 黄 、 绿 交通 人 信号灯。 输入 /输出 
的 定义 是 在 “方向 ”一 列 中 定义 的 ， 输 入 
用 VarInput 表示 ， 输 出 用 VarOutput 表示 。 
下 面 首先 来 定义 此 功能 块 所 需要 的 变量 ， 创 图 536 ”对 变量 表格 重 置 
建功 能 块 变量 如 图 5-37 所 示 。 在 表格 的 
“名 称 ” 一 列 中 输入 变量 的 名 字 ， 并 设 定 变 量 为 输入 或 者 输出 变量 即 可 ， 要 新 建 变量 ， 在 已 
经 建立 的 变量 处 回 车 即 可 创建 下 一 个 变量 。 图 5-37 中 是 完成 此 功能 块 所 需要 的 输入 和 输出 
变量 ， 一 定 要 在 “方向 ”一 列 中 定义 变量 为 输入 或 者 输出 变量 ， 否 则 在 主 程序 使 用 此 功能 
块 的 时 候 将 无 法 显示 其 输入 /输出 变量 。 在 变量 列表 中 除了 定义 变量 的 数据 类 型 和 变量 类 型 
以 外 ， 还 可 以 对 变量 进行 别名 、 加 注释 、 改 变 维度 、 设 置 初 始 值 等 操作 。 












































TRAFFIC CONTROLLER FB-YhAE 
H_CAR SENSOR BODL ~ VarInput - 读 职 - 
S_CAR_SEHSOR BOOL -= VarInput = 读 职 = 
E_CAR SENSOR BOOL ~ VarInput = 读 职 - 
WW CAR SENSOR BOOL =- VarInpit v 读 职 ~ 
HS_RED LTGHTS BOOL = VarDutput - 写 六 ~ 
HS_YELIDW LIGHTS BOOL -= VarDutput = = 
HS_GREEHN_LIGHTS BOOL = VarDutput “ 写 入 ~ 
EW RED LIGHTS BODL = VarDutput v= 
EW_YELIOW LIGHTS BODL ~ VarDutput - 写 入 ~ 
EW GREEN LIGTHS BOOL -= VarDutput = Ee 








图 5-37 创建 功能 块 变 量 
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定义 了 输入 /输出 变量 就 可 以 编写 功能 块 程序 了 。 双 击 交 通 灯 控制 功能 块 (TRAFFIC _ 
CONTROLLER _FB) 图 标 ， 可 打开 编程 界面 。 

根据 要 求 可 知 第 一 个 梯级 实现 如 下 功能 : 如 果 南 北 红 灯 和 东西 绿灯 亮 ， 并 且 南 北向 的 车 
等 了 至 少 Ss， 那 么 就 把 东西 绿灯 变 为 黄 灯 。 

点 击 设备 工具 箱 窗口 下 部 的 工具 箱 ， 展 开 梯 形 图 工具 箱 。 工 具 箱 里 有 编写 梯形 图 程序 所 
需要 的 基本 指令 ， 用 户 只 需 选 择 要 用 的 指令 ， 直 接 拖 搜 到 编程 界面 中 的 梯级 上 即 可 。 

把 指令 拖 搜 到 梯级 上 以 后 ， 就 会 自动 地 弹出 变量 列表 ， 编 程 人 员 可 以 直接 给 指令 选择 所 
用 的 变量 ， 这 里 选择 接触 器 位 指令 ， 并 添加 NS _RED _LIGHTS 变量 。 用 同样 的 方法 添加 第 
二 个 接触 器 位 指令 ， 变 量 选择 EW _GREEN _LIGHTS， 然 后 选择 一 个 梯形 图 分 支 指令 ， 并 在 
上 面 分 别 放 接触 器 位 指令 ， 变 量 为 N_CAR _SENSOR 和 S_CAR _SENSOR。 然 后 添加 一 个 
功能 块 ， 并 选择 计时 器 指令 (TON)， 并 给 计时 器 定时 5s。 在 梯级 的 最 后 再 添加 一 个 梯级 分 
支 ， 分 别 放置 位 线圈 EW _GREEN _LIGHTS 和 复位 线圈 EW _YELLOW _LIGHTS。 这 样 就 完 
成 了 第 一 个 梯级 的 编写 ， 其 功能 是 : 当 南 北 红 灯 和 东西 绿灯 同时 点 亮 ， 并 且 南 北 车 辆 等 候 至 
少 5s 的 时 候 ， 复 位 东西 绿灯 ， 同 时 点 亮 东 西 黄 灯 。 

这 样 就 完成 了 第 一 个 梯级 的 编写 ， 编 写 好 的 梯级 如 图 5-38 所 示 。 可 以 在 梯级 的 上 方 为 
梯级 添加 描述 信息 ， 也 可 以 在 描述 处 单 击 右键 ， 选 择 不 显示 描述 ， 如 图 5-39 所 示 。 这 里 还 
可 以 对 梯级 或 者 指令 进行 复制 、 粘 贴 、 改 变 布局 等 ， 打 开 属 性 对 话 框 还 可 以 设置 对 象 的 各 种 
属性 ， 同 时 还 可 以 打开 交叉 引用 浏览 器 来 查看 一 个 变量 在 程序 中 多 处 使 用 的 情况 。 







































































当 南 北 红 灯 和 和 东西 绿灯 同时 点 亮 , 并 且 南 北 车 辆 等 收 至 少 5s 的 时 候 , 复位 东西 绿灯 , 并 点 亮 东西 黄 灯 





S CAR_SE 








图 5-38 ”交通 灯 功 能 块 第 一 个 梯级 





根据 分 析 ， 第 二 条 梯级 实现 以 下 功能 ， 当 东西 黄 灯 亮 2s 以 后 ,复位 东西 黄 灯 和 南北 红 
灯 ， 同 时 置 位 南北 绿灯 和 东西 红 灯 。 其 第 二 个 梯级 如 
图 5-40 所 示 。 

经 分 析 可 知 第 三 个 和 第 四 个 梯级 与 第 一 个 和 第 二 
个 梯级 完成 的 功能 相同 ， 只 是 方向 不 同 ， 所 以 只 需 把 














汪 前 
第 一 个 和 第 二 个 梯级 复制 ， 然 后 改变 一 下 变量 即 可 ， | 中 sm 
第 三 个 和 第 四 个 梯级 如 图 5-41 所 示 。 

在 完成 了 交通 娄 功 能 块 的 功能 以 后 ， 还 需要 加 另 “| 河 yw 
外 的 一 个 梯级 用 来 初始 化 。 当 程序 第 一 次 被 下 载 到 控 





J 到 有 引用 训 览 器 
制 器 并 运行 的 时 候 ， 所 有 交通 信号 灯 的 状态 都 应 该 是 _ 


灭 的 。 最 后 这 个 梯级 就 是 用 来 确保 这 一 点 ， 并 同时 点 
亮 南 北 红 灯 和 东西 绿灯 。 交 通 灯 功能 块 初始 化 梯级 如 








= 属性 


| 





图 5-42 所 示 。 图 5-39 ”选择 梯级 描述 是 否 显示 
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yp 当 东 西 黄 灯 亮 2 秘 以 后 , 复位 东西 黄 灯 和 南北 红 灯 , 并 同时 置 位 南北 绿灯 和 东西 红 灯 


EW_YELL _ 


四 


EW RED . 


CS 
NS RED L_ 
OO 


NS_GREE. 


局) 











图 5-40 ”交通 灯 功 能 块 第 二 个 梯级 





3 当 东 西 红 灯 和 南北 绿灯 同时 点 亮 ,并且 东 西 车 辆 等 收 至 少 5 秒 神 的 时 懂 , 复位 南北 绿灯 , 并 点 亮 南 北 黄 灯 
NS_GREE 
由 
4 当 南 北 黄 灯 亮 2 秘 以 后 , 复位 南北 黄 灯 和 东西 红 灯 , 并 同时 置 位 东西 绿灯 和 南北 红 灯 
NS_YELLO.. TON 4 NS_YELLO 


TON 


N 0 
Ti2s EE NS RED | 
PT ET 


[Dj 


ENW_RED _ 
[Py) 
EW_GREE. 


加 














5-41 交通 灯 功 能 块 第 三 个 和 第 四 个 梯级 


5 周 壤 化 梯 缀 
NS RED L_ NS YFEILO_. NS GREE. EW RED _. EW YEIL. EW GREE. 


/HH 上 /上 一/ © 


EW_GREE. 
S 





图 5-42 ”交通 灯 功 能 块 初始 化 梯级 


到 此 就 完成 了 交通 灯 功 能 块 的 编写 ， 在 项 目 组 织 右 中 ， 右 键 单 击 功 能 块 图 标 ， 选 择 编译 
(生成 )， 可 以 对 编 好 的 程序 进行 编译 ， 如 果 程 序 没有 错误 ， 点击“ 保存 ”按钮 即 可 保存 。 
如 有 果 程 序 中 出 现 错误 ， 在 输出 窗口 中 将 出 现 提 示人 信息， 提示 程序 编译 出 现 错误 ， 同 时 会 弹出 
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错误 列表 ， 如 图 5-43 所 示 ， 在 错误 列表 中 会 指出 错误 在 程序 中 的 位 置 。 双 击 错误 信息 行 ， 
可 以 跳 转 到 程序 的 错误 位 置 ， 对 错误 的 程序 做 出 修改 。 然 后 再 次 对 程序 进行 编译 ， 程 序 编译 
无 误 后 点 击 “保存 ”按钮 即 可 。 








入 0 个 区 此 [站 0 个 消息 


| 说 明 立 性 行 到 | 项 目 
加 1 _I0 EDIT 00: 需要 TRAFFIC_LIGHT_CONTRDL. stj 2 1 Controller 
琴 红 兴 型 的 变星 或 常 县 








图 5-43 ”错误 列表 


5.3.2 自 定义 功能 块 的 使 用 


上 节 完 成 了 对 交通 灯 功 能 块 的 编写 ， 本 节 介 绍 编写 的 交通 灯 功 能 块 在 主 程序 中 的 
使 用 。 

1) 首先 要 在 项 目 组 织 器 窗口 中 创建 一 个 梯形 图 程序 ， 右键 单 击 程序 图 标 ， 选 择 新 建 梯 
形 图 程序 。 

2) 创建 新 程序 以 后 ， 将 程序 重新 命名 为 交通 灯 控 制 (Traffic _ Light _ Control)。 

3) 双击 交通 灯 控 制图 标 ， 打 开 编程 界面 ， [1 
在 工具 箱 里 选择 功能 块 指令 拖 搜 到 程序 梯级 
中 ， 如 图 5-44 所 示 。 拖 搜 功 能 块 指令 到 梯级 
以 后 ,会 自动 弹出 功能 块 选择 列表 ， 找 到 编写 | : 
好 的 交通 灯 控 制 功能 块 ， 选 择 即 可 。 

如 图 5-45 所 示 选 择 自 己 编写 的 交通 灯 功 
能 块 ， 在 下 面 的 参数 列表 中 可 以 看 到 交通 灯 功 能 块 中 所 有 的 输入 和 输出 参数 ， 在 该 参数 
列表 中 可 以 对 这 些 参 数 进行 必要 的 设置 ， 完 成 参数 的 设置 后 ， 把 图 5-45 中 右 下 角 的 两 个 
复 选 框 选 上 ， 第 一 个 显示 参数 表示 在 使 用 功能 块 时 显示 功能 块 的 所 有 输入 和 输出 参数 ， 
第 二 个 ENAENO 表示 使 能 功能 块 的 输入 和 输出 。 如 果 这 里 不 选择 ， 将 无 法 在 主 程序 中 使 
用 功能 块 。 

完成 参数 设置 以 后 ， 单 击 “OK”， 交 通 灯 功能 块 将 出 现在 程序 中 。 可 以 看 到 交通 灯 功 能 
块 有 4 个 输入 变量 和 6 个 输出 变量 ， 单 击 输入 或 者 输出 ， 可 以 出 现 选 择 变量 的 下 拉 荣 单 ， 如 
ee 适 的 变量 。 

于 变量 默认 的 名 字 太 长 ， 为 了 方便 起 见 ， 可 以 对 使 用 的 变量 别名 ， 在 功能 块 的 第 一 个 
ee 可 以 打开 变量 列表 ， 在 此 列表 中 可 以 对 变量 进行 别名 ， 全 局 变量 列表 如 图 5- 
47 所 示 。 


























图 5-44 ”编写 主 程序 
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Var 


Var 


Var 

Var 

Var 

Var 

Var 
H_ CAR SENSOR VarInput 
5S_ChE SENSOR VarInput 
E CAR SENSOR VarInput 
W_CAR SENSOR VarInput 
Hs_RED_ LISHTS VarDmtput 
HS_YELIOW_LIGHTS VarDutput 


范例 (TY: |TRAPFIC_CONTROLIER FB 2 | 显示 参数 于) : 
输入 CT: | | | 闭 王 /E00 


范围 : Traffic Light Control 





图 5-45 设置 交通 灯 功 能 块 


















_| 

|_IO_EM_DI_01 | 

a EN Oe 

lO EM.DID03 | 
_IO_Eh_DI_0d 司 

ID Fh DI NG | 


图 5-46 为 功能 块 输 入 /输出 选择 变量 





| DO_EM_DI_00 四 
| 








JID_EM DID 





图 5-47 全 局 变量 列表 
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对 变量 别名 以 后 ， 变 量 的 别名 将 出 现在 功能 块 上 ， 如 图 5-48 所 示 。 
这 样 就 完成 了 程序 的 编写 ， 在 项 目 组 织 絮 窗口 中 右键 单 击 交 通 灯 控制 图 标 ， 选 择 编译 













































(生成 )， 对 主 程序 编译 。 编 译 完成 后 点 击 “ 保 
存 ” 即 可 。 
I0 EM DI 00 | 日 :EM DO 二 
5.3.3 程序 的 导入 和 导出 ee ,es 
当 有 多 个 项 目 需要 使 用 相同 的 功能 时 ， 为 “|_JIO_EM_Dl_ol _IO_EM_DO_- 
了 避免 重复 工作 ， 编 程 人 员 可 以 把 现 有 的 程序 2 2 
从 项 目 中 导出 ， 然 后 再 导入 到 另外 的 项 目 中 。 |-10-EM-Dl-02 ao 
下 面 介绍 程序 的 导入 /导出 方法 。 
工 程 序 导 出 _IDO_EM_DIL03 _IQ EM DO 
在 项 目 组 织 器 窗口 中 ， 选 择 已 经 建立 的 程 2 一 
序 ， 右 键 单 击 ， 选 择 导 出 ， 如 图 5-49 所 示 。 i 
选择 导出 程序 后 ， 弹 出 如 图 5-50 所 示 的 窗 Ee 
口 ， 这 里 可 以 选择 只 导出 变量 ， 也 可 以 选择 全 Bi 





部 导出 ， 还 可 以 对 导出 的 文件 加 密 。 这 里 我 们 
选择 全 部 导出 ， 并 对 文件 加 密 。 然 后 点 击 下 面 图 5-48 别名 后 的 变量 

的 导出 按钮 ， 在 弹出 的 对 话 框 中 可 以 改变 导出 

文件 的 路 径 和 和 名字。 这 里 把 导出 文件 保存 到 桌面 ， 并 命名 为 “Traffie _ Light _ Control” 。 








眶 
sa 


了 也 数据 类 型 内 








导出 上 | i 尚 导 出 程序 (0) 





图 5-49 ”导出 程序 





导出 文件 成 功 后 ， 会 在 软件 工作 区 的 输出 窗口 中 显示 消息 ， 提 示 导 出 完成 ， 并 写 明 了 导 
出 文件 的 位 置 和 名 字 。 
2. 程序 导入 
下 面 把 导出 的 程序 导入 到 一 个 新 的 项 目 中 。 首 先 打开 一 个 新 的 项 目 ， 在 程序 图 标 处 右键 
单 击 ， 选 择 导 入 ， 类 似 导 出 操作 。 选 择 后 弹出 如 图 5-51 所 示 的 导入 程序 窗口 ， 在 窗口 中 可 
以 选择 要 导入 的 内 容 ， 可 以 只 导入 主 程 序 或 者 只 导 人 功能 块 程序 ， 也 可 以 全 部 导入 ， 单 击 
“浏览 ”按钮 ， 选 择 要 导入 的 文件 ， 选 择 打开 。 然 后 点 击 导入 文件 窗口 下 方 的 “导入 ” 按 
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钮 ， 就 可 以 导 人 文件 了 。 由 于 在 导出 文件 的 时 候 对 文件 设 定 了 密码 ， 所 以 在 点 击 “ 浏 览 ” 
按钮 ， 选 择 要 导入 的 文件 时 需要 输入 文件 密码 ， 在 密码 输入 窗口 输入 密码 后 ， 选 择 要 导入 的 
文件 ， 单 击 “ 导 入 ”， 即 可 开始 导入 文件 。 在 完成 了 文件 的 导入 后 ， 在 工作 区 的 输出 区 域 中 
会 显示 信息 ， 提 示 用 户 导入 文件 完成 。 





| _ 巩 时 入 交换 文 作 | [ 唤 导出 交换 文件 | 








回 仅 导 出 变量 
回 设 告密 码 
密码 


密码 Er 





确认 窗 码 | sss 


导出 元 素 [Ga 








图 5-50 ”导出 程序 窗口 






[六 导入 交换 文件 | [加 导出 交换 文件 | 


文件 名 |C:\Doouments and SettingsVAdministrator\ 京 面 \Controlj 














选择 要 导入 的 元 素 
名 称 


We? TRAFFIC CONTROLLER FB 


日 图 43 Traffic Light_Control - 
Ee 取消 全 选 








目的 地 ntrol | F990. 由 LcrodH | 








图 5-51 ”导入 程序 窗口 


程序 导入 完成 后 ， 如 图 5-52 所 示 ， 可 以 看 到 新 项 目 中 已 经 包含 了 导入 的 程序 。 
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| 项目 姐 织 器 
名 称 : 1 


= 





= 下 


日 =| TRAFFIC CONTROLLER FB 


| 用 本 地 变 量 























图 5-52 ”程序 导入 成 功 
5.4 程序 的 调试 和 下 载 


完成 了 程序 的 编写 以 后 ， 本 节 主 要 介绍 程序 的 下 载 和 调试 。 
5.4.1 程序 的 下 载 和 上 传 














在 下 载 程序 之 前 ， 首 先 要 建立 编程 计算 机 和 控制 器 之 间 的 通 
立 通信 。 把 USB 电缆 分 别 连 接 到 控制 器 和 计算 机 的 USB 接口 上 。 


言 。 这 里 使 用 USB 电缆 建 


打开 创建 的 项 目 ， 在 项 目 组 织品 窗口 中 双击 控制 器 图 标 。 打 开 控制 器 组 态 窗 口 ， 如 图 5- 
53 所 示 ， 点 击 图 右上 方 的 “连接 ”按钮 ， 弹 出 如 图 5-54 所 示 的 连接 对 话 框 ， 找 到 要 连接 的 

















控制 器 型 号 ， 这 里 选择 Micro830 控制 器 ， 点 击 “确定 ” 即 可 。 
Micro830 wd es 
运行 控制 器 模式 ， -一 1 连 按 ， 
下 2080-LC30-24QWB -0 
局 tom i 
Micro830 
图 5-53 ”连接 控制 器 与 计算 机 








控制 器 连接 计算 机 以 后 ， 组 态 界 面 显 示 如 图 5-55 所 示 ， 断 开 连 接 的 按钮 为 活动 状态 ， 


同时 可 以 改变 控制 器 的 状态 ， 其 状态 有 两 种 : 运行 和 编程 。 
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hutobrowse 











由 栈 Lirs Gateways, Ethernet 

赎 - 柄 hB_ETHIP-1，Etherrmet 

HB hE VEF-1, 1769- 上 TVYirtual Chassis 
Br USB 





图 5-54 ”选择 要 连接 的 控制 带 











Micro830 RE， 贺 程 ”严重 站 障 ， 未 出 二 加 
覃 式 :加 运行 控制 器 模式 ， 运行 会 程 ) 
霹 谍 2080.LC30.24QWB | 














Micro830 





图 5-55 ”控制 器 连接 完成 后 的 组 态 界面 显示 


连接 控制 器 以 后 ， 可 以 看 到 在 图 5-55 中 左边 的 下 载 按钮 没有 处 于 活动 状态 ， 而 只 有 上 传 按 
钮 处 于 活动 状态 。 这 是 因为 在 下 载 项 目 之 前 要 先 对 项 目 编译 并 保存 ， 在 项 目 组 织 器 窗口 中 ， 
右键 单 击 控制 器 图 标 ， 选 择 编译 (生成) 选项 ， i 
开始 编译 项 目 。 编 译 完成 后 ， 点 击 软件 左上 和 角 
的 “保存 ”按钮 ， 保 存 编译 后 的 项 目 。 

保存 完成 后 在 项 目 组 织 器 窗口 中 右键 单 击 
控制 器 图 标 ， 选 择 下 载 项 目 ， 如 图 5-56 所 示 ， 
也 可 以 在 组 态 窗口 中 直接 选择 “下 载 ” 按 钮 ， 










































































a 已 啦 下 载 Control 

如 图 5-57 所 示 。 项 目下 载 过 程 中 ， 组 态 界面 会 me R 
显示 项 目 正 在 下 载 。 下 载 完成 后 ， 会 弹出 对 话 
框 ， 提 示 下 载 完 成 ， 是 否 进 入 运行 状态 ， 用 户 图 5-56 下 载 项 目 
可 以 自行 选择 。 

Micro830 远程 癌 编 程 “严重 而 障 。 未 出 鱼 

也 :图 运行 。 控制 器 模式 : 运行 证 程 ) 
时 2080-LC30-24QWB 











图 5-57 下 载 按 钮 
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完成 项 目的 下 载 后 ， 下 面 讲解 项 目的 上 传 。 把 控制 器 连接 到 计算 机 上 后 ， 新 建 一 个 项 
目 。 在 项 目 组 织 器 窗口 中 右键 单 击 控制 器 图 标 ， 选 择 
上 传 ， 如 图 5-58 所 示 。 选 择 上 传 以 后 ， 会 弹出 连接 “放生 | 


浏览 需 对 话 框 ， 选 择 目 标 控制 部 ， 这 里 选择 Micro830 I We 
控制 器 ， 点 击 “OK”， 会 弹出 一 个 对 话 框 ， 询 问 是 否 | 




















pm | 加 | 打开 中 ) 
通过 上 传 来 蔡 换 当前 的 项 目 ， 选择“ 是 ”， 项 目 上 传 | 5 湖上 生成 
完成 后 ， 在 软件 的 工作 区 输出 窗口 会 弹出 信息 ， 提 示 日 -| 胸 二 广 
上 传 完成 。 在 项 目 组 织 器 窗口 中 可 以 看 到 上 传 的 敬 上传 |N 





项 目 。 

5.4.2 程序 的 调试 
在 调试 程序 之 前 ， 首 先 要 确定 程序 处 于 运行 状态 ， 即 控制 占 处 于 运行 模式 。 然 后 从 主 菜 

单 中 的 调试 下 拉 菜 单 中 选择 启动 调试 ， 如 图 5-59 所 示 。 开 始 调试 后 ， 打 开 全 局 变量 列表 ， 

可 以 给 变量 一 个 强制 值 ， 如 图 5-60 所 示 。 要 强调 的 是 在 调试 程序 之 前 ， 一 定 要 确保 程序 已 

经 被 编译 通过 ， 并 且 保 存 ， 否 则 开始 调试 的 选项 将 不 可 用 。 

辫 件 下 编辑 正 ) 视图 名 生成 下 ) | 贡 款 呈 ) | 工具 他) 通信 


图 5-58 选择 上 传 














门 fe be | 辐 二 lA 窗口 Wu kk 
项 目 姐 织 器 | 二 月 动 调 式 GINES 
Si 对 | 逐 语句 如 Fil 








逐 过 程 人 0) 10 


二 下 














Maerog30 





图 5-59 ”选择 启动 调试 














此 时 编程 人 员 可 以 对 项 目 中 的 变量 强制 给 值 ， 在 没有 IO 被 强制 的 情况 下 ， 可 以 从 程序 
中 看 到 除了 DO0 和 D05 为 真 以 外 ， 程 序 中 用 到 的 其 他 变量 都 为 假 ， 这 说 明 初 始 状态 下 南北 
红 灯 和 东西 绿灯 是 亮 的 。 打 开 全 局 变量 列表 ， 如 图 5-60 所 示 ， 可 以 看 到 DO0 和 D05 的 逻辑 
值 和 物理 值 选项 均 被 打 钩 ， 与 程序 中 的 状态 一 致 。 要 测试 程序 ， 就 要 强制 程序 中 的 一 些 变 


名 称 逐 辑 值 | 实际 值 | 馈 定 | 煞 据 类 型 | 别名 
一 二 

0 BM 00 了 FOOD no0 
_10 EM 0 01 BL < p01 
I0_ EM D0_02 BI 
Th EN TO 03 BE D03 
0_ EM D0 04 B04 
_I0_ EM 10_05 7 了 BL Dos 
0 EM TO 08 FOOD Do06 
_I0_ EM_ I0_07 DH 

0 EM TO 08 BL  - 

















图 5-60 调试 状态 的 全 局 变量 列表 
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量 ， 在 这 里 要 强制 变量 之 前 ， 必 须 先 把 变量 锁定 ， 在 图 5-60 中 ， 有 一 列 为 锁定 列 ， 在 该 列 
中 选 定 变量 就 可 以 对 变量 进行 强制 给 值 。 例 如 : 想 要 强制 DI0， 则 做 如 图 5-61 所 示 的 选择 。 
此 时 程序 就 会 运行 ， 输 出 的 状态 变 为 如 图 5-62 所 示 的 状态 。 与 程序 中 的 逻辑 一 致 。 








_I0_EN_DO_09 BODL  - 
_I0_ EM_DI_O0 加 互 ”加 > 司 nm 
_I0_EM DIT_O1 BOL =- IIl 











图 5-61 强制 DIO 变量 








逐 辑 值 | 实际 值 | 镜 定 
"” 是 | "Rl "oe | "EE 
_I0 EM D0_00 BOOL Do0 
I0_ EM DO._01 EL ~ Dol 
_I0 EM DO D2 BODL DO2 
_I0 EM D0 03 BOOL * | D03 
_I0 EM DO_D4 BOOL 二 DO04 








图 5-62 输入 变量 强制 后 的 输出 值 














想 要 释放 被 强制 的 变量 ， 只 要 对 变量 解锁 就 可 以 了 。 用 这 种 方法 完成 对 程序 的 调试 后 ， 
就 可 以 停止 调试 了 。 在 主 菜单 中 的 调试 菜单 的 下 拉 菜 单 中 选择 停止 调试 ， 就 可 以 停止 对 程序 
的 调试 工作 ， 如 图 5-63 所 示 。 











交 件 于) 编辑 下 视图 WW 生成 @@) [ 测 区 | 工具 他 通信 怠 窗口 所 
3 Ba 窗口 他 
kb 加 加 | 字 二 = | 三振 =| 十 mi 韭 制 | 
项 目 姐 织 器 ”| 全 部 中 断 约 ) CtrlthttBreak 
名 称 ; 加 “停止 调试 双 ) 民 Shi ft+F5 
一 一 
Hi Mi cro830 2 
EE 全 部 终止 











图 5-63 ”停止 程序 调试 
以 上 就 完成 了 整个 程序 的 调试 。 


S.S 小 结 














CCW 是 罗 克 韦 尔 的 免费 编程 软件 之 一 。CCW 不 仅 支 持 Micro800 系列 控制 器 的 编程 ， 同 
时 还 支持 罗 克 韦 尔 部 分 触摸 屏 编程 和 变频 器 参数 配置 。CCW 有 着 通用 、 友 好 的 操作 界面 ， 
灵活 易 用 。 它 使 得 编程 人 员 可 以 在 上 位 机 中 直接 进行 梯形 图 编程 ， 指 令 的 添加 用 拖 搜 的 方 
式 。 添 加 指令 后 ， 会 自动 弹出 变量 列表 供 编程 人 员 选 择 ， 可 以 直接 添加 已 有 的 变量 ， 也 可 以 
新 建 变 量 。 编 程 语言 上 ， 控 制 右 支持 梯形 图 语言 功能 块 化 ， 可 以 用 梯形 图 语言 编写 功能 块 ， 
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然后 在 梯形 图 编程 中 重复 使 用 ， 非 常 方便 、 灵 活 。 











1. 试 编写 Mciro800 系列 控制 器 的 梯形 图 程序 ， 实 现 8 个 指示 灯 的 彩 灯 控制 。 令 其 前 
20s， 按 每 秒 1 次 的 速度 进行 左 移 位 ; 后 20s， 按 每 秒 1 次 的 速度 进行 右 移 位 。 循 环 进行 。 

2. 如 果 选 用 的 Micro800 控制 器 有 模拟 量 输入 /输出 功能 ， 请 将 两 个 模拟 量 输入 相 加 ， 送 
到 模拟 量 输 出 。 











1. 测量 在 数字 量 输 入 的 由 低 电 平 到 高 电 平 转换 (上升 沿 ) 时 间 和 下 降 沿 时 间 的 不 同 。 
2. 利用 一 个 点 动 式 按钮 控制 电机 正 转 、 停 止 、 反 转 ， 依 次 反复 。 
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e 了解 编程 器 的 工作 方式 
。 了解 可 编程 序 控制 器 编程 方式 的 特点 
。 就 练 掌握 功能 块 指令 、 男 数 指 令 和 操作 指令 
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6.1 Micro800 控制 器 编程 语言 


通常 PLC 不 采用 微机 的 编程 语言 ， 而 采用 面向 控制 过 程 、 面 向 实际 问题 的 自然 语言 光 
程 。 这 些 编程 语言 有 梯形 图 、 逻 辑 功 能 图 、 布 尔 代 数 式 等 。 如 罗 克 韦 尔 自动 化 公司 所 有 的 
PLC (Micro800、MicroLogix、SLC 500 、PLC-5 和 ControlLogix) 都 支持 梯形 图 (Ladder Dia- 
gram，LD) 的 编程 方式 。Micro800 控制 器 支持 三 种 编程 方式 : 梯形 图 、 结 构 化 文本 和 功能 
块 编程 。 其 最 大 的 特点 就 是 每 种 编程 语言 都 支持 功能 块 化 的 编程 。 下 面 分 别 介绍 这 三 种 


语言 。 
6.1.1 梯形 图 


梯形 图 表达 式 是 在 原 电器 控制 系统 中 常用 的 接触 器 、 继 电器 梯形 图 基础 上 演变 而 来 的 。 
它 沿用 了 继电器 的 触 点 、 线 圈 、 串 联 等 术语 和 图 形 符号 ， 并 增加 了 一 些 继 电 接触 控制 没有 的 
符号 。 梯 形 图 形象 、 直 观 ， 对 于 熟悉 继电器 方式 的 人 来 说 ， 非 常 容易 接受 ， 而 不 需要 学 习 更 
深 的 计算 机 知识 。 这 是 一 种 最 为 广泛 的 编程 方式 ， 适 用 于 顺序 逻辑 控制 、 离 散 量 控制 、 定 时 
/计数 控制 等 。 

1. 梯形 图 的 格式 

梯形 图 一 般 由 多 个 不 同 的 梯级 (RUNG) 组 成 ， 每 一 梯级 又 由 输入 及 输出 指令 组 成 。 在 
一 个 梯级 中 ， 输 出 指令 应 出 现在 梯级 
的 最 右边 ， 而 输入 指令 则 出 现在 输出 
8 邻 的 左边 ， 如 图 6-1 所 示 。 

当 输 入 指令 所 表示 的 梯级 条 件 为 
真 则 执行 输出 指令 ， 否 则 不 执行 输出 央 61 入 形 图 
8§ 令 。 因 此 ， 人 允许 在 一 个 梯级 中 无 输入 指令 一 一 表示 梯级 条 件 永远 为 真 ， 也 允许 有 多 个 输入 
指令 串 并 联 。 上 串联 意味 着 几 个 条 件 之 间 是 “与 ”的 关系 ， 并 联 则 意味 着 几 个 条 件 之 间 是 
“或 ”的 关系 。 输 出 指令 则 不 允许 串联 ， 但 允许 并 联 ， 表 示 梯 级 条 件 为 真 时 ， 几 个 输出 指令 
可 一 并 执行 。 

2. PLC 梯形 图 的 编程 特点 

1) 梯形 图 中 的 继电器 不 是 物理 继电器 ， 每 个 继电器 实际 上 是 映像 寄存 器 中 的 一 位 ， 因 
此 称 为 “ 软 继电器 "。 相 应 位 的 状态 为 “1”， 表 示 该 继电器 线圈 通电 ， 其 常 开 触 点 闭合 ， 常 
闭 触 点 断 开 ， 相 应 位 的 状态 为 “0”， 表 示 该 继电器 线圈 失 电 ， 其 常 开 触 点 断 开 ， 常 闭 触 点 
闭合 。 

2) 梯形 图 中 流 过 的 电流 不 是 物理 电流 ， 而 是 “概念 ”电流 ， 是 用 户 程序 运算 中 满足 输 
出 执行 条 件 的 形象 表示 方式 。“ 概 念 ”电流 只 能 从 左 向 右 流动 。 

3) 梯形 图 中 的 继电器 接点 可 在 编制 用 户 程序 时 无 限 引用 ， 即 可 常 开 又 可 常 闭 。 

4) 梯形 图 中 用 户 逻 辑 解 算 结 果 ， 马 上 可 为 后 面 用 户 程序 的 解 算 所 利用 。 

5) 梯形 图 输入 接点 和 输出 线圈 不 是 物理 接点 和 线圈 ， 用 户 程序 的 解 算是 根据 PLC 内 1/ 
0 映像 区 每 位 的 状态 ， 而 不 是 解 算 时 现场 开关 的 实际 状态 。 

6) 输出 线圈 只 对 应 输出 映像 区 的 相应 位 ， 不 能 用 该 编程 元 素 直 接 驱动 现场 机 构 ， 该 位 
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的 状态 必须 通过 IO 模板 上 对 应 的 输出 单元 才能 驱动 现场 执行 机 构 。 
7) 当 PLC 处 于 运行 状态 时 ， 就 开始 按照 梯形 图 符号 排列 的 先后 顺序 (从 上 到 下 、 从 左 
到 右 ) 逐一 处 理 ， 也 就 是 说 ，PLC 对 梯形 图 是 按 扫描 方式 顺序 执行 程序 。 


6.1.2 功能 块 


1. 功能 块 简介 

在 Micro800 控制 器 中 可 以 用 功能 块 (Function Block Diagram，FBD) 编程 语言 编写 一 个 
控制 系统 中 输入 和 输出 之 间 的 控制 关系 图 示 。 用 户 也 可 以 使 用 现 有 的 功能 块 组 合 ， 编 辑 成 需 
要 的 用 户 目 定义 功能 块 。 

每 个 功能 块 都 有 固定 的 输入 连接 点 和 输出 连接 点 ， 输 入 和 输出 都 有 固定 的 数据 类 型 规 
定 。 输 入 点 一 般 在 功能 块 的 左边 ， 输 出 点 在 右边 。 

在 FBD 中 同样 可 以 使 用 LD 编程 语言 中 的 元 素 如 : 线圈 、 连 接 开 关 按钮 、 跳 转 、 标 签 和 
返回 等 。 与 梯形 图 编程 语言 所 不 同 的 是 ， 在 FBD 编程 中 所 使 用 的 元 素 放 置 位 置 没 有 太 多 限 
制 ， 不 像 在 梯形 图 中 对 每 个 元 素 有 严格 规定 的 位 置 。 且 在 FBD 编程 语言 中 同样 文 持 使 用 功 
能 块 操作 ， 如 操作 指令 、 函 数 等 大 类 功能 块 以 及 用 户 自 定义 的 功能 块 等 (只 在 Connected 
Components Workbench™ 中 )。 

当 使 用 FBD 编程 时 ， 可 以 从 工具 。 input 
箱 拖 出 功能 块 元 素 到 编辑 框 里 ， 并 编 
辑 它 。 图 6-2 所 示 是 一 个 编程 示意 图 。 

输入 和 输出 变量 与 FBD 的 输入 和 
输出 用 连接 线 连接 。 信 号 连接 线 可 以 。 input2 
连接 如 下 块 的 两 个 逻辑 点 : 一 个 输入 
变量 和 功能 块 的 输入 点 ; 功能 块 的 输 图 62 ”功能 块 编程 示意 图 
出 和 另 一 功能 块 的 输入 点 ; 功能 块 的 
输出 和 输出 变量 。 连 接 的 方向 表示 连接 线 带 着 得 到 的 数据 从 左边 传送 到 右边 。 连 接线 的 左右 
两 边 必须 是 相同 的 数据 类 型 。FBD 多 重 的 右边 连接 分 文 也 叫做 分 文 结 构 ， 可 以 用 于 从 左边 
扩展 信息 至 右边 。 注 意 数据 类 型 的 一 致 性 。 

2. 功能 块 执行 顺序 

在 语言 编辑 器 中 ， 可 以 显示 程序 中 包含 的 任意 元 素 的 执行 顺序 以 数字 形式 )。 可 以 显 
示 FBD 程序 中 的 以 下 元 素 执行 顺序 : 

e 线圈 ; 

e 触 点 ; 

e LD 垂直 连接 ; 

e 角 ; 

ee 返回 ; 

e 跳 转 ; 

e 函数 ; 

e 运算 符 ; 

e FBD 实例 (已 声明 或 未 声明 ) ; 
































$s; output 
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e 变 量 〈 程 序 中 将 值 分 配 到 的 地 方 ) 。 

注意 : 当 无 法 确定 顺序 时 ， 标 记 显 示 问 号 (??) 。 

要 显示 执行 顺序 ， 请 执行 以 下 操作 之 一 : 

@ 按 “Ctrl-W”; 

e 在 工具 荣 单 中 ， 选 择 执行 顺序 。 

在 程序 执行 期 间 ， 指 令 块 是 FBD 中 的 任意 元 素 ， 网 络 是 链接 在 一 起 的 一 组 指令 块 ， 指 
令 块 的 位 置 是 依据 其 左上 角 而 定 的 。 以 下 规则 适用 于 FBD 程序 的 执行 顺序 : 

e@ 网 络 从 左 向 右 、 从 上 向 下 执行 ; 

e 在 执行 指令 块 前 ， 必 须 解 析 所 有 输入 。 同 时 解析 两 个 或 更 多 个 指令 块 的 输入 时 ， 执 行 
决定 是 根据 指令 块 的 位 置 做 出 的 〈 从 左 向 右 、 从 上 向 下 ) ; 

e 指令 块 的 输出 按 从 左 向 右 、 从 上 向 下 的 顺序 以 递归 方式 执行 。 

3. 调试 功能 块 

调试 FBD 程序 时 ， 需 要 在 语言 编辑 器 中 监视 元 素 的 输出 值 。 这 些 值 使 用 颜色 、 数 字 或 
文本 值 加 以 显示 ， 具 体 取决 于 它们 的 数据 类 型 . 

e 布尔 数据 类 型 的 输出 值 使 用 颜色 进行 显示 。 值 为 “ 真 ”时 ， 默 认 颜 色 为 红色 ; 值 为 
“ 假 ”时 ， 默 认 颜 色 为 蓝 色 。 输 出 值 的 颜色 会 作为 下 一 输入 。 输 出 值 不 可 用 时 ， 布 尔 元 素 为 
黑色 。 

注意 : 可 以 在 “选项 ”窗口 中 自 定 义 用 于 布尔 项 的 颜色 。 

SINT、 USINT、BYTE、INT、UINT、WORD、DINT、UDINT、DWORD、LINT、ULINT、 
LWORD、REAL、LREAL、TIME 、DATE 和 STRING 数据 类 型 的 输出 值 在 元 素 中 显示 为 数字 
或 文本 值 。 

当 数 字 或 文本 值 的 输出 值 不 可 用 时 ， 在 输出 标签 中 会 显示 问号 (??)。 值 还 会 显示 在 对 
应 的 变量 编辑 器 实例 中 。 


6.1.3 结构 文本 


结构 文本 (Structured Text，ST) 类 似 于 BASIC 编程 ， 利 用 它 可 以 很 方便 地 建立 、 编 辑 
和 实现 复杂 的 算法 ， 特 别 是 在 数据 处 理 、 计 算 存 储 、 决 策 判断 、 优 化 算法 等 涉及 描述 多 种 数 
据 类 型 的 变量 应 用 中 非常 有 效 。 

1. 结构 文本 主要 语法 

ST 程序 是 一 系列 ST 语句。 下列 规则 适用 于 ST 程序 : 

e 每 个 语句 以 分 号 (“;”) 分 隔 符 结束 ; 

e 源 代码 (例如 变量 、 标 识 符 、 常 量 或 语言 关键 字 ) 中 使 用 的 名 称 用 不 活动 分 隔 符 
(例如 空格 字符 ) 分 隔 ， 或 者 用 意义 明确 的 活动 分 隔 符 (例如 “> ”分 隔 符 表 示 “ 大 于 ” 
比较 ) 分 隔 ; 

e 注 释 〈 非 执行 信息 ) 可 以 放 在 ST 程序 中 的 任何 位 置 。 注 释 可 以 扩展 到 多 行 ， 但 是 必 
须 以 ”(* ”开头 ， 以 “* ) ”结尾 。 

注意 : 不 能 在 注释 中 使 用 注释 。 

下 面 是 基本 ST 语句 类 型 : 

e 赋值 语句 (变量 : = 表达 式 ;) ; 
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e 子 数 调用 ; 

e 功能 块 调用 ; 

e@ 选择 语句 (例如 IF、THEN、ELSE、CASE... ) ; 

e@ 迭代 语句 〈 例 如 FOR、WHILE、REPEAT... ); 

e@ 控制 语句 (例如 RETURN 、EXIT. .. ) ; 

e 用 于 与 其 他 语言 链接 的 特殊 语句 。 

当 输 入 ST 语法 时 ， 下 列 项 目 以 指定 的 颜色 显示 : 

e 基本 代码 (黑色 ); 

e 关键 字 (粉色 ) ; 

e 数字 和 文本 字符 串 (灰色 ); 

e 注释 (绿色)。 

在 活动 分 隔 符 、 文 本 和 标识 符 之 间 使 用 不 活动 分 隔 符 可 增加 ST 程序 的 可 读 性 。 下 面 是 
ST 不 活动 分 隔 符 : 

e 空格; 

© Tab; 

e 行 结束 符 〈 可 以 放 在 程序 中 的 任何 位 置 ) 。 

使 用 不 活动 分 隔 符 时 ， 需 要 遵循 以 下 规则 : 

e 每 行 编写 的 语句 不 能 多 于 一 条 ; 

e 使 用 Tab 来 缩 进 复杂 语句 ; 

e 插入 注释 以 提高 行 或 段落 的 可 读 性 。 

2. 表达 式 和 括号 

ST 表达 式 由 运算 符 及 其 操作 数组 成 。 操 作 数 可 以 是 常量 (文本 ) 值 、 控 制 变量 或 男 一 
个 表达 式 (或 子 表 达 式 ) 。 对 于 每 个 单一 表达 式 (将 操作 数 与 一 个 ST 运算 符合 并 ) ， 操 作 数 
类 型 必须 匹配 。 此 单一 表达 式 具 有 与 其 操作 数 相同 的 数据 类 型 ， 可 以 用 在 更 复杂 的 表达 
式 中 。 














示例 : 

(boo _varl AND boo _var2 ) BOOL 类 型 
not (boo varl) BOOL 类 型 
Cn 和 家 的 和 REAL 类 型 
(#1s23 + 1.78) 无 效 表达 式 


括号 用 于 隔离 表达 式 的 子 组 件 ， 以 及 对 运算 的 优先 级 进行 明确 排序 。 如 果 没 有 为 复杂 
达 式 加 上 括号 ， 则 由 ST 运算 符 之 间 的 默认 优先 级 来 隐 式 确定 运算 顺序 。 

示例 : 

2+3*6 相当 于 2+18 =20 ”乘法 运算 符 具有 较 高 优先 级 

(2+3)*6 ”相当 于 5*6=30 括号 给 定 了 优先 级 

3. 调用 函数 和 功能 块 

ST 编程 语言 可 以 调用 函数 。 可 以 在 任何 表达 式 中 使 用 函数 调用 。 

函数 调用 属性 见 表 6-1。 
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表 6-1 函数 调用 属性 






























































属性 说 明 

名 称 被 调用 函数 的 名 称 以 IEC 61131-3 语言 或 “C” 语 言 编写 

含义 调用 结构 化 文本 (ST) 、 梯 形 图 (LD) 或 功能 块 图 (FBD) 函数 或 “C” 函 数 ， 并 获取 其 返回 值 
语法 a 

操作 数 ”| ”返回 值 的 类 型 和 调用 参数 必须 符合 为 函数 定义 的 接口 

返回 值 ”| ”函数 返回 的 值 

















当 在 函数 主体 中 设置 返回 参数 的 值 时 ， 可 以 为 返回 参数 赋予 与 该 函数 相同 的 名 称 : 


FunctionName : = ; 
示例 
示例 1: IC 61131-3 函数 调用 
(* 主 ST 程 序 *) 
( * 获取 一 个 整 型 值 并 将 其 转换 成 有 限时 间 值 * ) 
ana_ timeprog : = SPlimit ( tprog _ cmd ) ; 
appl _timer := ANY TO _TIME (ana_tmeprog * 100); 
(# 被 调用 的 FBD 函数 名 为 “SPlimit”* ) 
示例 2:“C” 函数 调用 - 与 正 C 61131-3 函数 调用 的 语法 相同 
(* 复杂 表达 式 中 使 用 的 函数 :min ,max right ,mlen 和 left 是 标准 “C ”函数 * ) 
limited _ value : = min (16, max (0, input _value) ) ; 
rol msg : = right (message, mlen (message) -1) + left (message, 1); 
ST 编程 语言 调用 功能 块 。 可 以 在 任何 表达 式 中 使 用 功能 块 调用 。 
功能 块 调用 属性 见 表 6-2。 


表 6-2 功能 块 调用 属性 























属 性 说 明 
名 称 功能 块 实例 的 名 称 
含义 从 标准 库 中 (或 从 用 户 定义 的 库 中 ) 调用 功能 块 ， 访 问 其 返回 参数 









































( * 功能 块 的 调用 * ) 
(EE 
( * 获取 其 返回 参数 * ) 











3; 


1 





操作 数 参数 是 与 为 该 功能 块 指定 的 参数 类 型 相 匹 配 的 表达 式 
返回 值 参见 上 面 的 “语法 ”以 获取 返回 值 
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当 在 功能 块 主体 中 设置 返回 参数 的 值 时 ， 可 以 通过 将 返回 参数 的 名 称 与 功能 块 名 称 相连 
来 分 配 返 回 参 数 : 
FunctionBlockName. OutputParaName : = ; 
示例 
(* 调用 功能 块 的 ST 程序 * ) 
( * 在 变量 编辑 器 中 声明 块 的 实例 :* ) 
(* trigbl: 块 R_TRIG -上 升 沿 检 测 * ) 
(* 从 ST 语言 激活 功能 块 * ) 
trigbl (bl ) ; 
(* 返回 参数 访问 * ) 
If (trigbl.Q) Then nb edge := nb edge + 1; End if; 

















6.2 ” Micro800 控制 器 的 内 存 组 织 


Micro800 控制 器 的 内 存 可 以 分 为 两 大 部 分 : 变量 (IO 变量 和 中 间 变 量 ) 和 程序 。 下 面 
分 别 介绍 这 两 部 分 内 容 。 


6.2.1 变量 


Micro800 控制 器 的 变量 分 为 全 局 变量 和 本 地 变量 ， 其 中 LO 变量 默认 为 全 局 变量 。 全 
局 变量 在 项 目的 任何 一 个 程序 或 功能 块 中 都 可 以 使 用 ， 而 本 地 变量 只 能 在 它 所 在 的 程序 
中 使 用 。 不 同类 型 的 控制 器 1XO 变量 的 类 型 和 个 数 不 同 ，LO 变量 可 以 在 CCW 中 的 全 局 
变量 中 查看 。L0 变量 的 名 字 是 固定 的 ， 但 是 可 以 对 YO 变量 进行 别名 。 除 了 LO 变量 以 
外 ， 为 了 编程 的 需要 还 要 建立 一 些 中 间 变 量 ， 变 量 的 类 型 可 以 用 户 自己 选择 ， 常 用 的 变 
量 类 型 见 表 6-3 。 








































































































变量 类 型 描 述 变量 类 型 描述 
BOOL 布尔 量 LINT 长 整 型 
SINT 单 整 型 ULINT、 LWORD 无 符号 长 整 型 
USINT 、BYTE 无 符号 单 整 型 REAL 实 型 
INT、WORD 整 型 LREAL 长 实 型 
UINT 无 符号 整 型 TIME 时 间 
DINT、DWORD 双 整 型 DATE 日 其 
UDINT 无 符号 双 整 型 STRINC 字符 串 

















在 项 目 组 织 器 中 的 变量 类 型 中 ， 还 可 以 建立 新 的 变量 类 型 ， 用 来 在 变量 编辑 器 中 定义 数 
组 和 字 ， 这 样 方便 定义 大 量 相 同类 型 的 变量 。 变 量 的 命名 有 如 下 规则 : 
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1) 名 称 不 能 超过 128 个 字符 ; 
2) 首 字符 必须 为 字母 ; 
3) 后 续 字符 可 以 为 字母 、 数 字 或 者 下 划 线 字符 。 


6.2.2 程序 


控制 器 的 程序 分 为 两 部 分 内 容 : 程序 (Program) 部 分 (相当 于 通常 的 主 程序 部 分 ) 和 
功能 块 部 分 ， 这 里 所 说 的 功能 块 ， 除 了 系统 自身 的 函数 和 功能 块 指令 以 外 ， 主 要 是 指 用 户 根 
据 功 能 需要 ， 自 己 用 梯形 图 语言 编写 的 具有 一 定 功能 的 功能 块 ， 可 以 在 程序 或 者 功能 块 中 调 
用 ， 相 当 于 常用 的 子 程序 。 每 个 功能 块 最 多 有 20 个 输入 和 20 个 输出 。Micro810 控制 器 最 多 
可 以 有 2000 条 含 一 个 操作 数 的 梯级 。 

在 一 个 项 目 中 可 以 有 多 个 程序 全 E = 
和 多 个 功能 块 程序 。 多 个 程序 可 以 | pou: Untitedip3 
在 一 个 控制 器 中 同时 运行 ， 但 执行 | 验 几 | 
顺序 由 编程 人 员 设 定 ， 设 定 程序 的 | 晤 ; 
执行 顺序 时 ， 在 项 目 组 织 器 中 右键 描述 




















单 击 程序 图 标 ， 选 择 属性 ， 打 开 程 | 于 于 A 
序 属性 对 话 框 ， 如 图 6-3 所 示 , 在 : 
Order 行 顺序 ，1 为 第 生成 调试 信息 False 
中 后 面 号 下 要 执行 顺序 ，1 为 第 国 二 2 Ti 
一 个 项 目 中 有 8 个 程序 ， 可 以 把 第 8 注释 并 


个 程序 设 定 为 第 一 个 执行 ， 其 他 程 
序 会 在 原来 执行 的 顺序 上 ， 依 次 后 
推 。 原 来 排 在 第 一 个 执行 的 程序 将 图 63 更 改 程序 执行 顺序 
自动 变 为 第 二 个 执行 。 


6.3 ”Micro800 控制 器 的 指令 系统 


罗 克 韦 尔 自动 化 的 PLC 编程 指令 非常 丰富 ， 不 同系 列 PLC 所 支持 的 指令 稍 有 差异 ， 但 
基本 指令 都 是 大 家 所 共有 的 。 对 于 编程 指令 的 理解 程度 ， 将 直接 关系 到 工作 的 效率 。 可 以 这 
样 认为 ， 对 编程 指令 的 理解 ， 直 接 决 定 了 对 PLC 的 掌握 程度 。 下 面 将 详细 介绍 它 的 指令 
类 型 。 


6.3.1 梯形 图 常用 指令 


编辑 梯形 图 程序 时 ， 可 以 从 工具 箱 拖 搜 需要 的 指令 符号 到 编辑 窗口 中 使 用 。 可 以 添加 以 
下 梯形 图 指令 元 素 : 

1. 梯级 (Rungs) 

梯级 是 梯形 图 的 组 成 元 素 ， 它 表示 着 一 组 电子 元 件 激活 线圈 (输出 )。 梯 级 在 梯形 图 中 
可 以 有 标签 ， 以 确定 它们 在 梯形 图 中 的 位 置 。 标 签 和 跳 转 指令 (Jumps) 配合 使 用 ， 控 制 梯 
形 图 的 执行 。 梯 级 示意 如 图 6-4 所 示 。 
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点 击 编辑 框 的 最 左 侧 ， 输 入 该 梯级 的 标签 ， 即 对 该 梯级 定义 了 标签 。 

2. 线圈 (Coils) 

线圈 (输出) 也 是 梯形 图 的 重要 组 成 元 件 ， 它 代表 着 输出 或 者 内 部 变量 。 一 个 线圈 代 
表 着 一 个 动作 。 它 的 左边 必须 有 布尔 元 件 或 者 一 个 指令 块 的 布尔 输出 。 线 圈 又 分 为 以 下 几 种 
类 型 . 

直接 输出 (Direct Coil) 

直接 输出 元 件 如 图 6-5 所 示 。 


1 
| pe 
= 地 FC 




















左 侧 连接 右 侧 连 接 





图 6-4 梯形 图 梯级 示意 图 6-5 直接 输出 元 件 





左 连接 件 的 状态 直接 传送 到 右 连接 件 上 ， 右 连接 件 必须 连接 到 垂直 电源 轨 上 ， 除 非 是 平 
行 线圈 ， 因 为 在 平行 线圈 中 只 有 上 层 线 圈 必 须 连接 到 垂直 电源 轨 上 ， 线圈 连接 示意 如 图 6-6 
所 示 。 


inputl outputl 


@ 
@ 





图 6-6 线圈 连接 示意 





反 向 输出 (Reverse Coil) 
间接 输出 元 件 如 图 6-7 所 示 。 
左 连接 件 的 反 状 态 被 传送 到 右 连接 件 上 ， 同 样 ， 右 连接 件 必须 连接 到 垂直 电源 轨 上 ， 除 
非 是 平行 线圈 。 
上 升 沿 〈 正 沿 ) 输出 (Pulse Rising Edge Coil) 
上 升 沿 (正治 ) 输出 如 图 6-8 所 示 。 
左 侧 连 接 右 侧 连接 左 侧 连接 右 侧 连接 


图 6-7 间接 输出 元 件 图 6-8 ”上升 沿 ( 正 沿 ) 输出 
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当 左 连接 件 的 布尔 状态 由 假 变 为 真 时 ， 右 连接 件 输出 变量 将 被 置 1 〈 即 为 真 )， 其 他 情 
况 下 输出 变量 将 被 重 置 为 0〈 即 为 假 ) 。 

下 降 沿 〈 负 沿 ) 输出 (Pulse Falling Edge Coil) 

下 降 沿 ( 负 沿 ) 输出 如 图 6-9 所 示 。 

当 左 连接 件 的 布尔 状态 由 真 变 为 假 时 ， 右 连接 件 输出 变量 将 被 置 1 〈 即 为 真 )， 其 他 情 
况 下 输出 变量 将 被 重 置 为 0 〈 即 为 假 ) 。 

置 位 输出 (Set Coil) 

置 位 输出 如 图 6-10 所 示 。 


二 pe 
左 侧 连接 右 侧 连接 左 侧 连接 右 侧 连 接 
图 6-9 下 降 沿 ( 负 沿 ) 输出 图 6-10 ” 置 位 输出 








当 左 连接 件 的 布尔 状态 变 为 “ 真 ” 时 ,输出 变量 将 被 置 “ 真 "。 该 输出 变量 将 一 直 保 持 
该 状态 直到 复位 输出 ( Reset Coil) 发 出 复位 命令 ， 置 位 复位 梯形 图 如 图 6-11 所 示 。 












inputl outputi 









outputl 


Co—eo— 





图 6-11 置 位 复位 梯形 图 


复位 输出 (Reset Coil) 

复位 输出 如 图 6-12 所 示 。 

当 左 连接 件 的 布尔 状态 变 为 “ 真 ”时 ， 输 出 变量 将 被 置 “ 假 ”"。 该 输出 变量 将 一 直 保 持 
该 状态 直到 置 位 输出 (Set Coil) 发 出 置 位 位 命令 。 

3. 接触 器 (Contacts) 

接触 器 在 梯形 图 中 代表 一 个 输入 的 值 或 是 一 个 内 部 变量 ， 通 稼 相当 于 一 个 开关 或 按钮 的 
作用 。 有 以 下 几 种 连接 类 型 ; 

直接 连接 (Direct Contact ) 

直接 连接 如 图 6-13 所 示 。 
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> > 


左 侧 连 接 右 侧 连接 左 侧 连接 右 侧 连接 





图 6-12 复位 输出 图 6-13 ”直接 连接 





左 连 接 件 的 输出 状态 和 该 连接 件 (开关 ) 的 状态 取 逻 辑 与 ， 即 为 右 连接 件 的 状态 值 。 

反问 连接 (Reverse Contact ) 

反问 连接 如 图 6-14 所 示 。 

左 连 接 件 的 输出 状态 和 该 连接 件 (开关 ) 的 状态 的 布尔 反 状 态 取 逻 辑 与 ， 即 为 右 连接 
件 的 状态 值 。 

上 升 沿 〈 正 沿 ) 连接 (Pulse Rising Edge Contact) 

上 升 洛 〈 正 沿 ) 连接 如 图 6-15 所 示 。 


~ 2 P -a 
左 侧 连 接 右 侧 连接 左 侧 连接 右 侧 连接 
图 6-14 反 向 连接 图 6-15 ”上升 沿 〈 正 沿 ) 连接 





当 左 连接 件 的 状态 为 真 时 ， 如 果 该 上 升 沿 连接 代表 的 变量 状态 由 假 变 为 真 ， 那 么 右 连 接 


件 的 状态 将 会 被 置 “ 真 "， 这 个 状态 在 其 他 条 件 下 将 会 被 复 lil 
位 为 “ 假 ”。 2 8 

下 降 沿 连接 (Pulse Falling Edge Contact ) 

下 降 沿 连接 如 图 6-16 所 示 。 左 侧 连 接 右 侧 连 接 


当 左 连 接 件 的 状态 为 真 时 ， 如 果 该 下 降 治 连接 代表 的 图 6-16 下 降 沿 连 接 
变量 状态 由 真 变 为 假 ， 那 么 右 连接 件 的 状态 将 会 被 置 
“ 真 ” ， 这 个 状态 在 其 他 条 件 下 将 会 被 复位 为 “ 假 ”。 

在 现场 逻辑 控制 中 ， 需 要 对 一 些 操 作 动作 实施 互 锁 来 确保 执行 劲 作 的 可 靠 性 。 对 于 几 个 
互 锁 执 行 的 操作 动作 ， 采 用 锁 存 解锁 指令 对 其 控制 是 最 有 效 和 可 靠 的 ， 即 用 如 图 6-17 所 示 
的 梯级 逻辑 来 确保 互 锁 。 

此 例 中 有 4 个 互 锁 的 控制 ， 每 当 满足 其 中 之 一 的 控制 条 件 ， 便 锁 存 自己 的 控制 ， 解 锁 其 
他 控制 ， 不 管 其 他 控制 当前 的 状态 如 何 ， 这 样 可 以 确保 只 有 一 个 控制 在 执行 。 这 是 一 种 十 分 
可 靠 的 做 法 ， 其 明了 清晰 的 表达 ， 让 读 程 序 的 人 很 容易 理解 。 

4. 指令 块 (Instruction Blocks) 

块 (Block) 元 素 指 的 是 指令 块 ， 也 可 以 是 位 操作 指令 块 、 函 数 指令 块 或 者 是 功能 块 指 
令 块 。 在 梯形 图 编辑 中 ， 可 以 添加 指令 块 到 布尔 梯级 中 。 加 到 梯级 后 可 以 随时 用 指令 块 选择 
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condition1 


HP 


condition2 


HP 


condition3 


HP 


condition4 


[|P 












contrl1 


(S) 
(BR) 
(R) 
(R) 


controll 












control2 


control3 


control4 
(BR) 











controll 


(BR) 
(R) 


control3 
(®) 


control4 








controll 








图 6-17 互 锁 指 令 梯 级 逻辑 





器 设置 指令 块 的 类 型 ， 随 后 相关 参数 将 会 自动 陈列 出 来 。 





在 使 用 指令 块 时 请 牢记 以 下 两 点 : 
1) 当 一 个 指令 块 添加 到 梯形 图 中 后 ，EN 和 ENO 参数 将 会 添加 到 某 些 指令 块 的 接口 列 


2) 当 指 令 块 是 单 布尔 变量 输入 、 单 布尔 变量 输出 或 是 无 布尔 变量 输入 、 无 布尔 变量 输 
出 时 ， 可 以 强制 EN 和 ENO 参数 。 可 以 在 梯形 图 操作 中 激活 允许 EN 和 ENO 参数 ( Enable 
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EN/ENO), 

从 工具 箱 中 拖 出 块 元 素 放 到 梯形 图 的 梯级 中 后 ， 指 令 块 选择 器 将 会 陈列 出 来 ， 为 了 缩小 
指令 块 选择 范围 ， 可 以 使 用 分 类 或 者 过 滤 指 令 块 列表 ,或 者 使 用 快捷 键 。 

EN 输入 

一 些 指令 块 的 第 一 输入 不 是 布尔 数据 类 型 ， 由 于 第 一 输入 总 是 连接 到 梯级 上 的 ， 所 以 在 
这 种 情况 下 另 一 种 叫 EN 的 输入 会 自动 添加 到 第 一 输入 的 位 置 。 仅 当 EN 输入 为 真 时 ， 指 令 
块 才 执行 。 下 面 举 一 个 比较 指令 块 的 例子 ， 如 图 6-18 所 示 。 

ENO 输出 

由 于 第 一 输出 另 一 端 总 是 连接 到 梯级 上 ， 所 以 对 于 第 一 输出 不 是 布尔 型 输出 的 指令 块 ， 
另 一 端 被 称 为 ENO 的 输出 自动 添加 到 了 第 一 输出 的 位 置 。ENO 输出 的 状态 总 是 与 该 指令 块 
的 第 一 输入 的 状态 一 致 。 下 面 举 一 个 “平均 ”指令 块 的 例子 ， 如 图 6-19 所 示 。 











> 
EN 01 
inputl outputi 
i ! I 
inpu 世 
上 ! 
图 6-18 ”比较 指令 块 图 6-19 “平均 ”指令 块 





EN 和 ENO 参数 

在 一 些 情况 下 ，EN 和 ENO 参数 都 需要 。 如 在 数学 运算 操作 指令 块 中 ， 加 法 指令 块 如 图 
6-20 所 示 。 

功能 块 使 能 ( Enable) 参数 

在 指令 块 都 需要 执行 的 情况 下 ， 需 要 添加 使 能 参数 ， 例 如 在 “SUS” 指 令 块 中 ， 如 图 6- 
21 所 示 。 


inputi outputi 






Input 


inpu 世 





图 6-20 “加 法 指令 块 图 621 “SUS” 指 令 块 





返回 (Returns) 

当 一 段 梯形 图 结束 时 ， 可 以 使 用 返回 元 件 作 为 输出 。 注 意 , 不 能 再 在 返回 元 件 的 右边 连 
接 元 件 。 当 左边 的 元 件 状态 为 布尔 “ 真 ”时 ,梯形 图 将 不 执行 返回 元 件 之 后 的 指令 。 当 该 
梯形 图 为 一 个 函数 时 ， 它 的 名 字 将 被 设置 为 一 个 输出 线圈 以 设置 一 个 返回 值 (返回 给 调用 
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函数 使 用 ) 。 下 面 给 出 一 个 带 返 回 元 件 的 例子 ， 如 图 6-22 所 示 。 













inputi 





inpu 记 outpui 


inputl 


图 6-22 带 返 回 元 件 的 梯形 图 











$5. 跳 转 (Jumps) 

条 件 和 非 条 件 跳 转 控制 着 梯形 图 程序 的 执行 。 注 意 ， 不 能 在 跳 转 元 件 的 右边 再 添加 连接 
件 ， 但 可 以 在 其 左边 添加 一 些 连接 件 。 当 跳 转 元 件 左边 的 连接 件 的 布尔 状态 为 “ 真 ”时 ， 
跳 转 执行 ， 程 序 跳 转 至 所 需 标签 处 。 

6. 分 支 (Branches) 

分 广元 件 能 产生 一 个 替代 梯级 。 可 以 使 用 分 支 元 件 在 原来 梯级 基础 上 添加 一 个 平行 的 分 
文 梯级 。 


6.3.2 功能 块 指令 


功能 块 指令 是 Micro800 控制 器 编程 中 的 重要 指令 ， 它 包含 了 实际 应 用 中 的 大 多 数 编程 
功能 。 功 能 块 指令 种 类 见 表 6-4。 


























表 6-4 功能 块 指令 种 类 

























































































种 类 搞 还 
A 超过 限制 值 时 报 区 
布尔 运算 (Boolean operations) 对 信息 上 升 下 降 沿 以 及 设置 或 重 置 操作 
人 部 件 间 的 通信 操作 
计时 器 (Time) 计时 
计数 器 (Counter) 计数 
数据 操作 ( Data manipulation ) 取 平均 ， 最 大 /最 小 什 
输入 /输出 (Input/Output) 控制 器 与 模块 之 间 的 输入 /输出 操作 
中 断 (Interrupt) 管理 中 断 
过 程控 制 (Process control) PID 操作 以 及 堆栈 
程序 控制 (Program control) 主要 是 延迟 指令 功能 





1. 报警 (Alarms ) 
功能 块 指令 报警 类 指令 只 有 限 位 报警 一 种 ， 其 详细 功能 说 明 如 下 
限 位 报警 (LIM _ ALRM) 
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限 位 报警 功能 块 如 图 6-23 所 示 。 

该 功能 块 用 高 限 位 和 低 限 位 限制 一 个 实数 变量 。 限 位 报警 使 用 的 高 限 位 和 低 限 位 是 EPS 
参数 的 一 半 。 其 参数 列表 见 表 6-5。 

下 面 简单 介绍 一 下 限 位 报警 功能 块 的 用 法 。 限 位 报警 的 主 
要 作用 就 是 限制 输入 ， 当 输入 超过 或 者 低 于 预 置 的 限 位 安全 值 
时 ， 和 输出 报警 信号 。 在 本 功能 块 中 X 接 的 是 实际 要 限制 的 输 
入 ， 其 他 各 参数 的 意义 我 们 可 以 参照 上 表 。 当 X 的 值 达 到 高 限 
位 值 H 时 ， 功 能 块 将 输出 QH 和 Q， 即 高 位 报警 和 报警 ， 而 要 
解除 该 报警 ， 需 要 输入 的 值 小 于 高 限 位 的 沛 后 值 CH-EPS ) ， 
这 样 就 拓宽 了 报警 的 范围 ， 使 输入 值 能 较 快 地 回 到 一 个 比较 安 
全 的 范围 值 内 ， 起 到 保护 机 絮 的 作用 。 对 于 低位 报警 ， 功 能 块 
的 工作 方式 很 类 似 。 当 输入 低 于 低 限 位 值 L 时， 功能 块 输出 低 
位 报警 (QL) 和 报警 〈Q) ， 而 要 解除 报警 则 需 输入 回 到 低 限 
位 的 滞后 值 (L+EPS)。 可 见报 警 〈Q) 的 输出 是 综合 了 高 位 
报警 和 低位 报警 。 使 用 时 我 们 可 以 留意 该 输出 。 

表 6-5 限 位 报警 功能 块 参数 列表 

















图 6-23 ” 限 位 报警 功能 块 

























































































参数 参数 类 型 | 数据 类 型 描述 
EN Input BOOL 功能 块 使 能 。 为 真 时 ， 执 行 功能 块 ; 为 假 时 ， 不 执行 功能 块 
H Input REAL 高 限 位 值 
X Input REAL 输入 : 任意 实数 
Input REAL 低 限 位 值 
EPS Input REAL 滞后 值 〈 须 大 于 零 ) 
QH Output BOOL 高 位 报警 : 如 果 X 大 于 高 限 位 值 H 时 为 真 
Q Output BOOL 报警 : 如 果 X 超过 限 位 值 时 为 真 
QL Output BOOL 低位 报警 : 如 果 X 小 于 低 限 位 值 工 时 为 真 


该 功能 块 时 序 图 如 图 6-24 所 示 。 


图 6-24 限 位 报警 功能 块 时 序 图 
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2. 布尔 操作 (了 Boolean Operations ) 
布尔 操作 类 功能 块 主要 有 以 下 4 种， 用 途 见 表 6-6。 
表 6-6 布尔 操作 功能 块 用 途 





























功 能 块 描 述 功 能 块 描 ” 述 
F_TRIG (下 降 沿 触发 ) | 下 降 沿 侦 测 ， 下 降 沿 时 为 真 | R _TRIG (上 升 沿 触发 ) | 上 升 沿 侦 测 ， 上 升 沿 时 为 真 
RS ( 重 置 ) 重 置 优 先 SR (设置 ) 设置 优先 


























下 面 详细 说 明 下 降 沿 触发 以 及 重 置 功能 块 的 使 用 。 


TR 了 
F_TRIG 


CIK 


U 


图 6-25 下 降 
沿 触 发 功能 块 


(1) 下 降 沿 触发 (F _ TRIG) 

下 降 沿 触发 功能 块 如 图 6-25 所 示 。 
该 功能 块 用 于 检测 布尔 变量 的 下 降 沿 ， 其 参数 列表 见 表 6-7。 
表 6-7 ”下降 沿 触发 功能 块 参数 列表 











































































































参数 类 型 | 数据 类 型 描述 
CLK Input BOOL 任意 布尔 变量 
Q Output BOOL 当 CLK 从 真 变 为 假 时 ， 为 真 ;其 他 情况 为 假 
(2) 重 置 (RS) 
重 置 功能 块 如 图 6-26 所 示 。 
图 6-26 重 置 功能 块 
重 置 优先 ， 其 参数 列表 见 表 6-8。 
表 6-8 重 置 功能 块 参数 列表 
参数 参数 类 型 | 数据 类 型 描述 
SET Input BOOL 如 果 为 真 ， 则 置 Q1 为 真 
RESETI1 Input BOOL 如 果 为 真 ， 则 置 Q1 为 假 〈 优 先 ) 
Q1 Output BOOL 存储 的 布尔 状态 
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重 置 功能 块 示 例 见 表 6-9 。 
表 6-9 重 置 功能 块 示例 表 














SET RESETI1 Ql Result Q1 SET RESET1 Ql Result Ql 
0 0 0 0 1 0 0 1 
0 0 1 1 1 0 1 1 
0 1 0 0 1 1 0 0 
0 1 1 0 1 1 1 0 























3. 通信 (Communications) 
通信 类 功能 块 主要 负责 与 外 部 设备 通信 ， 以 及 自身 的 各 部 件 之 间 的 联系 。 该 类 功能 块 的 
主要 指令 见 表 6-10。 
表 6-10 通信 类 功能 块 的 主要 指令 















































































































































功 能 块 描述 
ABL (测试 缓冲 区 数据 列 ) 统计 缓冲 区 中 的 字符 个 数 〈 直 到 并 且 包 括 结束 字符 ) 
ACB (缓冲 区 字符 数 ) 统计 缓冲 区 中 的 总 字符 个 数 (不 包括 终止 字符 ) 
ACL ( ASCII 清除 缓存 寄存 器 ) 清除 接收 ， 传 输 缓冲 区 内 容 
AHL (ASCII 握手 数据 列 ) 设置 或 重 置 RS-232 请 求 发 送 (RTS) 握手 信号 控制 字 
ARD (ASCI 字符 读 ) 从 输入 缓冲 区 中 读 取 字 符 并 把 它们 放 到 某 个 字符 串 中 
i 从 输入 缓冲 区 中 恋 取 一 行 字符 并 把 它们 放 到 菜 个 字符 串 中 ， 包 括 终止 
子 付 
AWA (ASCII 带 附加 字符 写 ) 写 一 个 带 用 户 配置 字符 的 字符 串 到 外 部 设备 中 
AWT (ASCIL 字符 写 出 ) 从 源 字符 串 中 写 一 个 字符 到 外 部 设备 中 
MSG _MODBUS (网 络 通信 协议 信息 传输 ) | 发送 Modbus 信息 





下 面 主要 介绍 ABL，ACL，AHL，ARD，AWA，MSG MODBUS 这 几 种 指令 :; 
(1) 测试 缓冲 区 数据 列 (ABL ASCII Test For Line) 
测试 缓冲 区 数据 列 功能 块 如 图 6-27 所 示 。 


ABLIn.. Chara. 








图 627 测试 缓冲 区 数据 列 功能 块 
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测试 缓冲 区 数据 列 功能 块 指令 可 以 用 于 统计 在 输入 缓冲 区 里 的 字符 个 数 (一 直到 并 且 
包括 结束 字符 ) 。 其 参数 列表 见 表 6-11。 
表 6-11 测试 缓冲 区 数据 列 功能 块 参 数列 表 
























































参 数 | 参 数 类 型 | 数据 类 型 | 描述 

IN Input BOOL 如 果 是 上 升 沿 (IN 由 假 变 真 ) ， 执 行 统计 

| Ac 《人 | ， 将 要 执行 统计 的 通 着 

ABLACB 数据 类 型 ) 

Q Output BOOL 假 一 一 统计 指令 不 执行 ; 真一 一 统计 指令 已 执行 

Characters Output UINT 字符 的 个 数 

Error Output BOOL 假 无 错误 ; 真 检测 到 一 个 错误 

ErrorID Output UINT 见 ABL 错误 代码 














ABLACB 数据 类 型 见 表 6-12。 
表 6-12 ABLACB 数据 类 型 











参 数 数据 类 型 描述 
串 行 通道 号 : 
2 代表 本 地 的 串 行 通 道口 
Channel UINT 
























































5 ~9 代表 安装 在 插 槽 1 ~5 的 敬 入 式 模块 捉 行 通道 口 : 5 表示 在 插 模 1; 6 表示 在 插 柑 
2; 7 表示 在 插 权 3; 8 表示 在 插 模 4; 9 表示 在 插 模 5 


USINT (无 符号 | ”代表 以 下 情况 中 的 一 种 : 0: Msg 触发 一 次 〈 当 区 从 假 变 为 真 ); 1: Msg 持续 触发 ， 
短 整 型 ) 即 六 一 直 为 真 ; 其 他 值 : 保留 


Cancel BOOL 当 该 输入 被 置 为 真 时 ， 统 计 功能 块 指令 不 执行 











































































































TriggerType 















































ABL 错误 代码 见 表 6-13。 
表 6-13 ”ABL 错误 代码 







































































































































































错误 代码 描述 

0x02 由 于 数据 模式 离线 ， 操 作 无 法 完成 

0x03 由 于 准 言 号 ( Clear-to-Send) 丢失 ， 导 致 传送 无 法 完成 

0x04 由 于 通信 通道 被 设置 为 系统 模式 ， 导 致 ASCII 码 接收 无 法 完成 

0x05 当 尝试 完成 一 个 ASCII 码 传送 时 ， 检 测 到 系统 模式 (DF1) 通信 

0x06 检测 到 不 合理 参数 

0x07 由 于 通过 通道 配置 对 话 框 停止 了 通道 配置 ， 导 致 不 能 完成 ASCII 码 的 发 送 或 接收 

0x08 由 于 一 个 ASCII 码 传送 正在 执行 ， 导 致 不 能 完成 ASCII 码 写 人 

0x09 现行 通道 配置 不 支持 ASCII 码 通信 请 求 

0x0a 取消 (Cancel) 操作 被 设置 ， 所 以 停止 执行 指令 ,没有 要 求 动作 

0x0b 要 求 的 字符 串 长 度 无 效 或 者 是 一 个 负数 ， 或 者 大 于 82 或 0。 功 能 块 ARD 和 ARL 中 也 一 样 

0x0c 源 字符 串 的 长 度 无 效 或 者 是 一 个 负数 或 者 大 于 82 或 0。 对 于 AWA 和 AWT 指令 也 一 样 

人 在 控制 块 中 的 要 求 的 数 是 一 个 负数 或 是 一 个 大 于 存储 于 源 字符 串 中 字符 串 长 度 的 数 。 对 于 AWA 和 
AWT 指令 也 一 样 

0x0e ACL 功能 块 被 停止 

OxOf 通道 配置 改变 
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说 明 :“0x” 前 级 表示 十 六 进 制 数 。 
(2) ASCII 清除 缓存 寄存 器 (ACL ASCII Clear Buffers ) 
ASCI 清除 缓存 寄存 器 功能 块 如 图 6-28 所 示 。 


ACLIn. 








Erreor 


图 6-28 ASCII 清除 缓存 寄存 器 功能 块 


ASCII 清除 缓存 寄存 需 功能 块 指令 用 于 清除 缓冲 区 里 的 接收 和 传输 的 数据 ， 该 功能 块 指 
令 也 可 以 用 于 移 除 ASCI 队列 里 的 指令 。 其 参数 见 表 6-14。 
表 6-14 ASCII 清除 缓存 寄存 器 功能 块 参数 










































































参数 参数 类 型 数据 类 型 描述 
IN Input BOOL 如 果 是 上 升 沿 (IN 由 假 变 真 ) ， 执 行 该 功能 块 
ACLInput Input ACL ( 见 ACL 数据 类 型 ) 传送 和 接收 缓冲 区 的 状态 
Q Output BOOL 假 一 一 该 功能 块 不 执行 ， 真一 一 该 功能 块 
Error Output BOOL 假 一 一 无 错误 ; 真一 一 检测 到 一 个 错误 
ErrorID Output UINT 见 ABL 错误 代码 











ACL 数据 类 型 见 表 6-15 。 


表 6-15 ACL 数据 类 型 












































































































































参数 | 数据 类 型 描 述 
串 行 通道 号 : 2 代表 本 地 的 串 行 通道 口 
Channel UINT 5 ~9 代表 安装 在 插 模 1 ~5 的 人 能 人 式 模块 串 行 通道 口 : 5 表示 在 插 模 1; 6 表示 在 插 权 2; 
7 表示 在 插 柳 3; 8 表示 在 插 模 4; 9 表示 在 插 横 5 
当 置 为 真 时 ， 清 除 接 收 缓冲 区 里 的 内 容 ， 并 把 接收 ASCII 功能 块 指令 (ARL 和 ARD) 从 
RX Buffer BOOL 
ASCII 队列 中 移 除 
当 置 为 真 时 ， 清 除 传送 缓冲 区 里 的 内 容 ， 并 把 传送 ASCII 功能 块 指令 (AWA 和 AWT) 
TXBuffer BOOL 








从 ASCI 队列 中 移 除 


(3) ASCII 握手 数据 列 (AHL ASCII Handshake Lines ) 
ASCII 握手 数据 列 功能 块 如 图 6-29 所 示 。 
ASCII 握手 数据 列 功能 块 可 以 用 于 设置 或 重 置 RS-232 请 求 发 送 ( Request to Send RTS) 











握手 信号 控制 行 。 其 参数 见 表 6-16。 
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BHIL. 
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点 HLIn 


图 6-29 


ASCII 握手 数 提 


Lp 


Chann 


Error 


ErroriD 





居 列 功能 块 


表 6-16 ASCII 握手 数据 列 功能 块 参数 


































































































参 数 | 参数 类 型 数据 类 型 描 述 

IN Input BOOL 如 果 是 上 升 沿 (IN 由 假 变 真 ) ， 执 行 该 功能 块 
AHLInput Input AHL ( 见 AHLI 数据 类 型 ) 设置 或 重 置 当前 模式 的 RTS 控制 字 

Q Output BOOL 假 一 一 该 功能 块 不 执行 ; 真一 一 该 功能 块 已 执行 
| 人 显示 当前 通道 规定 的 握手 行 的 状态 (0000 ~001F) 
ChannelSts 数据 类 型 ) 
Error Output BOOL 假 一 一 无 错误 ; 真一 一 检测 到 一 个 错误 
ErrorID Output UINT 见 ABL 错误 代码 











AHLI 数据 类 型 见 表 6-17。 





表 6-17 AHLI 数据 类 型 


















































































































































串 行 通 道 号 : 2 代表 本 地 的 串 行 通道 口 
Channel UINT 5 ~9 代表 安装 在 插 模 1 ~5 的 能 入 式 模块 串 行 通 道口 : 5 表示 在 插 模 1; 6 表示 在 插 权 2; 
7 表示 在 插 槽 3; 8 表示 在 插 模 4; 9 表示 在 插 槽 $ 
ChRis BOOL 用 于 重 置 RTS 控制 字 
SetRts BOOL 用 于 设置 RTS 控制 字 
Cancel BOOL 当 输 入 为 真 时 ， 该 功能 块 不 执行 


























AHL ChannelSts 数据 类 型 见 表 6-18 。 
表 6-18 AHL ChannelSts 数据 类 型 



















































































参 数 数据 类 型 描述 
DTRstatus UINT 用 于 DTR 信和 号 (保留 ) 

DCDstatus UINT 用 于 DCD 信号 (控制 字 的 第 3 位 )，1 表示 激活 
DSRstatus UINT 用 于 DSR 信号 (保留 ) 

RTSstatus UINT 用 于 RTS 信号 (控制 字 的 第 1 位 )，1 表示 激活 
CTSstatus UINT 于 CTS 信号 (控制 字 的 第 0 位 )，1 表示 激活 









































(4) ASCII 字符 读 (ARD ASCII Read) 
字符 读 功 能 块 如 图 6-30 所 示 。 


ASCI 
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只 RDIn_ 








Destin. 










































































图 6-30 ”ASCII 字符 读 功 能 块 
ASCI 字符 读 功 能 块 用 于 从 缓冲 区 中 读 取 字 符 ， 并 把 字符 存 人 一 个 字符 串 中 。 其 参数 见 
表 6-19。 
表 6-19 ASCII 字符 读 功 能 块 参数 
参数 参数 类 型 数据 类 型 描 述 
IN Input BOOL 如 果 是 上 升 沿 (IN 由 假 变 真 ) ， 执 行 该 功能 块 
ARDInput Input Wi | 从 缓冲 区 中 读 取 字符 ， 最 多 82 个 
Done Output BOOL 假 一 一 该 功能 块 不 执行 ; 真一 一 该 功能 块 已 执行 
Destination Output ASCIILOC 存储 字符 的 字符 串 位 置 
NumChar Output UINT 字符 个 数 
Error Output BOOL 假 一 一 无 错误 ; 真一 一 检测 到 一 个 错误 
ErrorID Output UINT 见 ABL 错误 代码 











ARDARL 数据 类 型 见 表 6-20。 














































































































表 6-20 ARDARL 数据 类 型 
参数 数据 类 型 描述 
串 行 通道 号 : 2 代表 本 地 的 串 行 通道 口 
Channel UINT 5 ~9 代表 安装 在 插 模 1 ~5 的 伐 入 式 模块 串 行 通道 口 : 5 表示 在 插 槽 1; 6 表示 在 插 槽 2; 
7 表示 在 插 槽 3; 8 表示 在 插 模 4; 9 表示 在 插 权 5 
Length UINT 希望 从 缓冲 区 里 读 取 的 字符 个 数 (最 多 82 个 ) 
Cancel BOOL 当 输 入 为 真 时 ， 该 功能 块 不 执行 ， 如 果 正 在 执行 ， 则 操作 停止 





























(5) ASCII 带 附 加 字符 写 (AWA ASCII Write Append) 
ASCI 带 附加 字符 的 写 出 功能 块 如 图 6-31 所 示 。 
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ErrorlD 








图 6-31 ASCII 带 附 加 字符 的 写 出 功能 块 








写 出 功能 块 用 于 从 源 字符 串 向 外 部 设备 写 入 字符 。 且 该 指令 附加 您 在 设置 对 话 框 里 设置 
的 两 个 字符 。 该 功能 块 的 参数 列表 见 表 6-21 。 
表 6-21 ASCII 带 附 加 字符 的 写 出 功能 块 参数 列表 







































































参 数 | 参数 类 型 数据 类 型 描述 
IN Input BOOL 如 果 是 上 升 沿 (IN 由 假 变 真 ) ， 执 行 功 能 块 
AWAInput Input AWAAWT ( 见 AWAAWT 数据 类 型 )| ”将 要 操作 的 通道 和 长 度 
Source Input ASCIILOC 源 字符 串 ， 字 符 阵 列 
Q Output BOOL 假 一 一 功能 块 不 执行 ; 真一 一 功能 块 已 执行 
NumChar Output UINT 字符 个 数 
Error Output BOOL 假 一 一 无 错误 ; 真一 一 检测 到 一 个 错误 
ErrorID Output UINT 见 ABL 错误 代码 











AWAAWT 数据 类 型 见 表 6-22 。 
表 6-22 AWAAWT 数据 类 型 
参数 | 数据 类 型 描述 





串 行 通道 号 : 2 代表 本 地 的 串 行 通道 口 
Channel UINT 5 ~9 代表 安装 在 插 槽 1 ~5 的 圣人 式 模块 串 行 通 道口 : 5 表示 在 插 权 1; 6 表示 在 插 槽 2; 
7 表示 在 插 槽 3; 8 表示 在 插 模 4; 9 表示 在 搬 模 




























































































un 





























希望 写 人 缓冲 区 里 的 字符 个 数 (最 多 82 个 ) 。 提 示 : 如 果 您 设置 为 0，AWA 将 会 传送 0 


























Length UINT et a a 
个 用 户 数据 字 节 和 两 个 附加 字符 到 缓冲 区 
Cancel BOOL 当 输 入 为 真 时 ， 该 功能 块 不 执行 ， 如 果 正 在 执行 ， 则 操作 停止 




















(6) 网 络 通信 协议 信息 传输 (MSG _ MODBUS) 

网 络 通信 协议 信息 传输 功能 块 如 图 6-32 所 示 。 

该 功能 块 用 于 传送 网 络 通信 协议 ( Modbus) 信息 ， 例 如 读 写 目 标 设 备 的 寄存 器 中 的 信 
息 。 其 参数 列表 见 表 6-23 。 


117 


Micro800 控制 系统 





We MABE 了 
MSG_ MODBUS 
IN 器 








Cancel Error 


Local ErrorlD 


Target. 


吕 LocalA 
图 6-32 网络 通信 协议 信息 传输 功能 块 


表 6-23 网络 通信 协议 信息 传输 功能 块 参数 列表 
















































































参数 | 参数 类 型 数据 类 型 描 述 
IN Input BOOL 如 果 是 上 升 沿 (IN 从 假 变 为 真 ) ， 执 行 功能 块 
Cancel Input BOOL 真一 一 取消 执行 功能 块 
LocalCfg Input MODBUSLOCPARA 见 确定 结构 化 输入 信息 (本 地 设备 ) 
TargetCfg Input “|MODBUSLOCPARA 数据 类 型 | ”确定 结构 化 输入 信息 (目标 设备 ) 
确定 本 地 存 入 或 写 出 信息 的 地 址 (125 字 ) MODBUSLO- 
































CADDR 数据 类 型 是 一 个 大 小 为 125 个 字 的 数组 ， 由 读 取 命 































































































LocalAddr Input MODBUSLOCADDR 令 用 来 存储 Modbus 从 站 返回 的 数据 (1 ~ 125 个 字 ) ， 并 
写 入 命令 用 来 缓冲 要 发 送 到 Modbus 从 站 的 数据 (1 ~ 125 个 
字 ) 
Q Output BOOL 真一 一 MSG 指令 完成 ; 假 一 一 指令 未 完成 
Error Output BOOL 真 出 现 错误 ; 假 无 错误 
当 信息 传送 错误 时 ， 显 示 错 误 代 码 ， 见 MSG MODBUS 4 

Ga ee 当 信息 传送 错误 时 ， 显 示 错 误 代码 ， 见 错 

误 代码 


MODBUSLOCPARA 数据 类 型 见 表 6-24。 
表 6-24 MODBUSLOCPARA 数据 类 型 


参数 | 数据 类 型 描述 











Micro800 PLC 串 行 端口 号 : 2 代表 本 地 串 行 端口 
Channel UINT 5 ~9 代表 舱 入 式 捉 行 端口 ， 柳 号 范围 从 1 ~5: 5 代表 槽 1，6 代表 档 2; 
7 代表 权 3 ( Micro830 的 24 点 只 有 3 个 插 槽 ) ; 8 代 长 模 4; 9 代 槽 5 












































































































































0: Msg 触发 一 次 (IN 从 假 变 为 真 ); 


TriggerType USINT 号 ee SA 和 、 
1: Msg 持续 触发 ， 当 IN 为 真 ， 其 他 情况 : 保留 
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( 续 ) 
参数 | 数据 类 型 描 六 
MSG 指令 的 操作 命令 : 
01: 读 取 线圈 状态 ; 02: 读 取 输入 状态 ; 03 : 读 取保 持 寄 存 器 ; 


沪 























Cmd USINT 
04: 读 取 输入 寄存 器 ; 05: 写 单一 线圈 ; 06: 写 单一 寄存 器 ; 
15: 写 多 个 线 图; 16: 写 多 个 寄存 器 
读 写 数据 个 数 的 限制 : 
ElementCnt UINT 对 于 读 取 线圈 或 开关 量 输入 最 多 2000bits; 对 于 读 寄 存 器 最 多 125 words ; 





























对 于 写 线圈 最 多 1968 bits ;对 于 写 寄存 器 最 多 123 words 


MODBUSTARPARA 数据 类 型 见 表 6-25 。 
表 6-25 MODBUSTARPARA 数据 类 型 





























参数 数据 类 型 描述 
Addr UDINT 目标 数据 (1 ~65536) 地 址 ; 传送 后 减 1 

默认 从 机 节点 号 为 1。 节 点 范围 为 0 ~247， 零 是 Modbus 广播 节点 号 ， 且 当 Modbus 处 于 
Node USINT 

写 命令 时 有 效 (如 5, 6, 15, 16) 


提示 : 由 于 目标 数据 地 址 传送 后 会 自动 减 1， 所 以 在 给 MSG 指令 读 写 地 址 时 ， 需 要 在 
要 读 写 的 实际 地 址 基础 上 加 1 后 给 到 Addr 上 ， 这 样 才能 使 MSG 指令 读 写 到 正确 的 地 址 。 
MSG _ MODBUS 错误 代码 见 表 6-26 。 
表 6-26 MSG MODBUS 错误 代码 


























































































































错误 代码 描述 错误 代码 描 述 

3 TriggerType 的 类 型 已 经 非法 改 为 2 ~255 130 非法 数据 地 址 

20 本 地 通信 设备 与 MSG 指令 不 兼容 131 非法 数据 值 

21 本 地 通道 配置 参数 存在 错误 132 从 机 连接 失败 

22 目标 或 本 地 节点 号 大 于 最 大 允许 的 节点 号 133 响应 

33 存在 一 个 损坏 的 MSG 文件 参数 134 从 机 忙 

54 丢失 调制 解 调 设备 信息 135 否定 响应 

55 本 地 处 理 器 中 信息 传输 超时 ， 链 接 层 超时 136 存储 器 奇偶 校 验 错误 

217 用 户 取 消 信息 137 非 标准 回应 

129 非法 函数 255 通道 被 关闭 

















Modbus 通信 组 态 示例 : 

本 例 将 演示 怎样 组 态 Modbus 通信 ， 进 而 使 用 MSG MODBUS 指令 从 一 个 PowerFlex 4 设 
备 中 读 取 状 态 数据 或 是 写 和 人 控制 数据 。 该 例 包括 以 下 部 分 : 

1，Micro830 接线 

该 例 使 用 Micro830 控制 器 和 一 个 插 到 第 一 个 插 槽 〈 通 道 5S， 通 道 定义 参见 表 6-24) 的 
SERIALISOL 模块 。 连 接 一 个 独立 的 PowerFlex 40， 图 6-33 所 示 的 是 多 终端 的 接线 。 更 多 的 
接线 信息 参考 用 户 手册 。 
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PowerFlox40 PowerFlox40 PowerFlox40 





Nodel Node2 Node“ mn” FRONT 
TxRxD+ TxRxD+ 4 sen 全 
wom 5 TxRxD- 5 TxRxD- 5 一 和 a 
_485 Shieid Shieid Shieid PINS 


NOTE:The shield should be grounded at ONLY ONE location. 
01 0203040506070809 01 DD TDDDT DD 





AK-UO0-RJ45-TB2P is an RJ45 connector with 2 terminal blocks for RS-485 communications 
图 6-33 ”Micro830 控制 器 和 SERIALISOL 模块 接线 示意 


2. 使 用 Modbus 指令 读 取 变频 器 信息 


下 面 的 梯级 是 使 用 MSG _ MODBUS 功能 块 指令 从 PowerFlex 40 设备 中 读 取 状 态 信息 ， 如 
图 6-34 所 示 O 〇 


start2 二 
MSs_ MODEUS 
一 一 | IN 日 
cancelz EITOI2 
False Cancel Error False 
D2 _lcfg errorlD2 
5 0 
a Locad. ErorlD 
D2 tcfg 
be | 
8193 Target.. 
D2_laddr 


要 











图 6-34 MSG ”MODBUS 功能 块 指令 从 PowerFlex 40 设备 中 读 取 状态 信息 
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Modbus 读 命 令 输入 /输出 变量 

下 面 的 工作 是 组 态 MSG _ 2 Ig E 块 指令 ， 即 建立 并 编辑 MSG 指令 的 输入 /输出 变 
量 (注意 数据 类 型 的 匹配 )， 以 读 取 PowerFlex 40 设备 中 的 状态 信息 。 组 态 指令 如 图 6-35 
所 示 。 














Mod_Message-YaR “Micro830 | Mod_Message-POU 





Ei BOOL ” 
~ D2_lcfg oe MODBUSLOCP, ~ 
D2_lcfg,Channel 5 UINT 
Dz _lcfg, TriggerType 0 USINT 
D2 lcfg,Cmd 3 USINT 
D2 _Icfg,ElementCnt 4 UINT 
团 : D2 好 MODBUSTARP, ~ 
D2_Tcfg,addr 8449 UDINT 
- D2_Tcfg.Node 2 USINT 
园 -pzJadt 强 MODBUSLOCAI ~ 
D2_laddr[1] 1807 WORD 
D2_laddr[2] 0 WORD 
D2_laddr[3] 278 WORD 
D2_laddr[4] 278 WORD 


图 6-35 组 态 MSG MODBUS 功能 块 指令 


图 中 建立 的 MSG MODBUS 读 变 量 见 表 6-27 。 
表 6-27 MSG MODBUS 读 变量 






















































































变量 值 描述 
* .Channel 5 通道 5 一 一 SERIALISOL 模块 所 在 位 置 〈 插 槽 1) 
*. TriggerType 0 触发 假 一 真 的 变换 ， 只 触发 一 
*. Cmd 3 Modbus 功能 代码 “03”， 读 保持 寄存 器 
*. ElementCnt 4 读 取 寄 存 器 的 数据 长 度 
*. Addr 8449 PowerFlex 中 逻辑 状态 字 地 址 +1 
*. Node 2 PowerFlex 中 的 节点 地 址 
*_ [1] | datal 读 取 到 MSG 指令 上 的 PowerFlex 逻辑 状态 字 
* [2] | datal 读 取 到 MSG 指令 上 的 PowerFlex 错误 代码 
*_ [3] | datal 读 取 到 MSG 指令 上 的 PowerFlex 速度 命令 〈 速 度 参 考 ) 
* [4] | datal 读 取 到 MSG 指令 上 的 PowerFlex 速度 反馈 〈 实 际 速度 ) 





说 明 : D2 laddr [1] 为 “1807”(0001 1000 0000 0111) 意味 着 设备 准备 好 (bit0 为 


N)， 激活 (bit 1 ON) ， 正 转 命令 (bit2 ON) ，(3 ON)， 与 设备 的 一 些 数字 输入 状态 一 致 。 
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“278” 意味 着 27. 8Hz。 更 多 信息 参考 PowerFlex 用 户 手册 中 关于 逻辑 状态 字 、 人 位、 错误 代码 
描述 、 命 令 、 实 际 速度 和 其 他 状态 代码 。 

3. 使 用 Modbus 指令 写 信息 到 变频 器 

下 面 是 使 用 MSG MODBUS 功能 块 指令 向 PowerFlex 40 设备 写 人 控制 数据 ， 如 图 6-36 
所 示 。 


Ber Mp 
Nsd_MODBUS 
三 








图 6-36 MSG ”MODBUS 功能 块 指令 向 PowerFlex 40 设备 写 人 控制 数据 





MSG _ MODBUS 写 命 令 输入 /输出 变量 组 态 
图 6-37 所 示 是 MSG _MODBUS 写 命 令 组 态 ， 通 过 对 MSG _MODBUS _3 指令 进行 如 下 的 
组 态 ， 我 们 可 以 向 PowerFlex 40 设备 中 写 人 控制 信息 。 
Mod_Message-YAR Micro830 | Mod_Message-POU 





~ M5G_MODBU5 2 M5G_MODBUS ~ 

、D3_kfg i MODBU5LOCP, ~ 
D3 _cfg,Channel 5 UINT 
D3_kfg,TriggerType 0 USINT 
D3_jcgcmd 16 USINT 
D3 _Jcfg,ElementCnt 2 UINT 

国 - 03_ido MODBUSTARP; ~ 
D3_Tdg,Addr 8193 UDINT 
D3_Tcfg,Node 2 USINT 

园 - 03Jadd i MODBUSLOCAI ~ 
| 0 18 WORD 
国 03Jaddt2] 278 WORD 


图 6-37 MSG MODBUS 写 命令 组 态 


MSG MODBUS _3 的 写 变 量 见 表 6-28 。 
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表 6-28 MSG MODBUS 写 变量 
描 

























































































变 量 值 述 
* . Channel 5 通道 5 一 一 SERIALISOL 模块 所 在 位 置 
*. TriggerType 0 触发 类 型 , 假 一 真 的 变换 触发 一 次 
*. Cmd 16 Modbus 功能 代码 “16” 写 保持 寄存 器 
*. ElementCnt 2 和 欲 写 人 变频 器 的 数据 长 度 
*. Addr 8193 PowerFlex 逻辑 命令 字 地 址 +1 
*. Node 2 PowerFlex 节点 地 址 
*_[1] | datal 欲 写 到 PowerFlex 上 的 逻辑 命令 字 
*_[2] | datal 欲 写 到 PowerFlex 上 的 速度 参考 字 














4. 计数 器 ( Counter) 
计数 器 功能 块 指令 主要 用 于 增 减 计数 ， 其 主要 指令 见 表 6-29。 
表 6-29 计数 器 功能 块 指 令 











功 能 块 描 述 功 能 块 描 述 
CTD( 减 计数 ) 减 计数 CTUD( 给 定 加 减 计数 ) 增 减 计数 
CTU( 增 计数 ) 增 计数 














下 面 主要 介绍 给 定 加 减 计数 功能 块 指令 : 
给 定 加 减 计 数 (CTUD) 
给 定 加 减 计数 功能 块 如 图 6-38 所 示 。 








图 6-38 给 定 加 减 计数 功能 块 





从 0 开始 加 计数 至 给 定 值 ， 或 者 从 给 定 值 开始 减 计数 至 0。 其 参数 列表 见 表 6-30。 
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表 6-30 ”给 定 加 减 计数 功能 块 参数 列表 

CU Input BOOL 加 计数 ( 当 CU 是 上 升 沿 时 ,开始 计数 ) 

CD Input BOOL 减 计 数 ( 当 CD 是 上 升 沿 时 , 减 计数 ) 
RESET Input BOOL 重 置 命 令 ( 高 级 ) (RESET 为 真 时 CV=0 时 ) 
LOAD Input BOOL 加 载 命令 (高 级 ) ( 当 LOAD 为 真 时 CV =PV) 

PV Input DINT 程序 最 大 值 

QU Output BOOL 上 限 , 当 CVz=PV 时 为 真 

QD Output BOOL 上 限 , 当 CV<0 时 为 真 

CV Output DINT 计数 结果 











下 面 用 一 个 例子 讲解 计数 器 的 使 用 方法 ， 程 序 如 图 6-39 所 示 。 





TON_1Q 
T#3s 
CIUD 7 
CTUD 
EN END 


CU 


aa en, 


reset 
load 
LOAD 
py 
PV 
decrease Increase TON_1Q cd 
上 下 /上 二 
incresse decrease TON_1GQ CU 
| A | 
CTUD 1GQU reset 
悍 


图 6-39 ”加 减 计数 程序 





这 个 程序 要 实现 的 功能 是 加 减 计 数 ， 梯 级 一 是 一 个 自 触 发 的 计时 器 ，TON _1.Q 每 3s 
输出 一 个 动作 脉冲 ， 并 复位 计时 器 ， 重 新 计时 。 梯 级 二 使 能 加 减 计 数 器 模块 。 梯 级 三 通过 
decrease 位 使 能 减 计 数 ， 这 时 当 TON _1.Q 位 输出 一 个 脉冲 时 ，PYV 值 减 一 。 同 理 ， 梯 级 四 用 
来 使 能 加 计数 。 梯 级 五 用 来 复位 加 减 计数 器 。 这 样 便 实现 了 加 减 计 数 功能 。 
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5. 计时 器 (Time) 
计时 器 类 功能 块 指令 主要 有 以 下 4 种， 其 指令 见 表 6-31。 
表 6-31 计时 器 功能 块 指令 















































功 能 块 描述 功 能 块 描 述 
TONOFF ( 延 时 通 延 时 | 在 为 真 的 梯级 延 时 通 ,在 为 假 
TOF( 延 时 断 增 计生 正 时 断 计 外 Re 
( 延 时 断 增 计时 ) 延 时 断 计 时 断 ) 的 梯级 延 时 靳 
TON( 延 时 通 增 计时 ) 延 时 通 计 时 TP( 上升 沿 计时 ) 脉冲 计时 



































下 面 详细 介绍 上 述 指令 : 
(1) 延 时 断 增 计时 (TOF) 
延 时 断 增 计时 功能 块 如 图 6-40 所 示 。 








图 640“ 延 时 断 增 计 时 功能 块 


增 大 内 部 计时 器 至 给 定 值 。 其 参数 列表 见 表 6-32 。 
表 6-32 延 时 断 增 计时 功能 块 参数 列表 





























































































































IN Input BOOL 下 降 沿 ,开始 增 大 内 部 计时 器 ;上 升 沿 ,停止 且 复 位 内 部 计时 器 
PT Input TIME 最 大 编程 时 间 , 见 Time 数据 类 型 
Q Output BOOL 真 : 编 程 的 时 间 没 有 消耗 完 
已 消耗 的 时 间 ,范围 :0 ~ 1193h2m47s294ms。 注 :如 果 您 在 该 功 
ET Output TIME 能 块 使 用 EN 参数 , 当 EN 置 真 时 ,计时 器 开始 增 计 时 , 且 一 直 持 续 
下 去 (即使 EN 变 为 假 ) 


























图 6-41 ， 延 时 断 增 计时 功能 块 时 序 图 





125 


Micro800 控制 系统 





我 们 研究 一 下 该 时 序 图 。 延 时 断 功 能 块 其 本 质 就 是 输入 断 开 ( 即 下 降 沿 ) 一 段 时 间 
(达到 计时 值 ) 后 ， 功 能 块 输出 ( 即 Q) 才 从 原来 的 通 状 态 (1 状态 ) 变 为 断 状态 (0 状 
态 ) ， 即 延 时 断 。 从 图 6-41 中 我 们 可 以 看 出 梯级 条 件 IN 的 下 降 沿 才能 触发 计时 器 工作 ， 且 
当 计 时 未 达到 预 置 值 (PT) 时 ， 如 果 IN 又 有 下 降 沿 时 ， 计 时 器 将 从 新 开始 计时 。 参 数 ET 
表示 的 是 已 消耗 的 时 间 ， 即 从 计时 开始 到 目前 为 止 计时 器 统计 的 时 间 ， 明 显 可 以 看 出 ，ET 
的 取 值 范围 是 (0 ，PT 的 设置 值 )。 输 出 Q 的 状态 由 两 个 条 件 控 制 ， 从 时 序 图 中 可 以 看 出 : 
当 IN 为 上 升 沿 时 ，Q 开始 从 0 变 为 1， 前 提 是 原来 的 状态 是 0， 如 果 原 来 的 状态 是 1， 即 上 
次 计时 没有 完成 ， 则 如 果 又 碰 到 IN 的 上 升 治 ，Q 保持 原来 的 1 的 状态 ， 当 计时 带 完 成 计时 
时 ，Q 才 回 复 到 0 状态 。 所 以 Q 由 IN 的 状态 和 计时 器 完 成 情况 共同 控制 。 

下 面 用 一 个 例子 讲解 延 时 断 增 计 时 (TOF) 的 使 用 方法 。 延 时 断 开 梯级 逻辑 如 图 6-42 
所 示 。 





delay_control_in delay_control_out 









delay_timer delay_control_out 








图 642 延 时 断 开 梯 级 逻辑 











如 图 6-42 所 示 ， 当 delay control in 置 1 时，delay control _out 置 位 ， 此 时 delay 
timer Q 位 保持 为 1。 当 delay _control in 由 1 变 为 0 时 ， 上 断 电 延 
时 计时 器 开始 计时 ， 计 时 3s 后 ，delay _timer Q 位 由 1 变 为 0, 梯 
级 二 导 通 ，delay _control _out 复位 。 由 此 便 实现 了 断 电 延 时 的 功 
能 。 


(2) 延 时 通 增 计 时 (TON) 


























延 时 通 增 计时 功能 块 如 图 6-43 所 示 。 图 6-43 延 时 通 增 计 
增 大 内 部 计时 器 至 给 定 值 。 其 参数 列表 见 表 6-33 。 时 功能 块 
表 6-33 ” 延 时 通 增 计时 功能 块 参数 列表 
参 数 参数 类 型 数据 类 型 描 述 
IN Input BOOL 上 升 治 ,开始 增 大 内 部 计时 器 ;下 降 治 ,停止 且 重 置 内 部 计时 器 
PT Input TIME 最 大 编程 的 时 间 , 见 Time 数据 类 型 
Q Output BOOL 真 :编程 的 时 间 已 消耗 完 





已 消耗 的 时 间 , 允许 值 :0 ~ 1193h2m47s294ms。 注 :如 果 您 在 该 功能 
ET Output TIME 块 使 用 EN 参数 , 当 EN 置 真 时 ,计时 器 开始 增 计 时 , 且 一 直 持 续 下 去 
(即使 EN 变 为 假 



























































该 功能 块 时 序 图 如 图 6-44 所 示 。 
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过 二 让 一 





图 6-44， 延 时 通 增 计时 功能 块 时 序 加 





我 们 研究 一 下 该 时 序 图 。 延 时 通 功能 块 的 实质 是 输入 IN 导 通 后 ， 输 出 Q 延 时 导 通 。 从 
图 6-44 中 我 们 可 以 看 出 梯级 条 件 IN 的 上 升 沿 触发 计时 器 工作 ，IN 的 下 降 沿 能 直接 停止 计时 
器 计时 。 参 数 ET 表示 的 是 已 消耗 的 时 间 ， 即 从 计时 开始 到 目前 为 止 计 时 器 统计 的 时 间 ， 明 
显 可 以 看 出 ，ET 的 取 值 范围 也 是 (0，PT 的 设置 值 ) 。 输 出 Q 的 状态 也 是 由 两 个 条 件 控制 ， 
从 时 序 图 中 可 以 看 出 : 当 IN 为 上 升 沿 时 ， 计 时 右 开 始 计时 ， 达 到 计时 时 间 后 Q 开始 从 0 变 
为 1; 直到 IN 变 为 下 降 沿 时 ，Q 才 跟 着 变 为 0; 当 计 时 器 未 完成 计时 时 ， 即 IN 的 导 通 时 间 
小 于 预 置 的 计时 时 间 ，Q 将 仍然 保持 原来 的 0 状态 。 

下 面 用 一 个 例子 讲解 延 时 通 增 计时 (TON) 的 使 用 方法 。 通 电 延 时 梯级 逻辑 如 图 6-45 
所 示 。 


tmer_fault 








图 645 通电 延 时 梯级 逻辑 














如 图 6-45 所 示 ， 这 个 程序 在 现场 常用 于 检测 故障 信号 ， 当 探测 故障 发 生 的 信和 号 进来 ， 
如 果 马 上 动作 ， 可 能 会 引起 停机 ， 因 为 有 的 故障 是 需要 停机 的 ， 假 定 这 个 故障 信号 并 不 是 真 
正 的 故障 ， 可 能 只 是 一 个 干扰 信号 ， 停 机 就 变 得 虚惊 一 场 了 。 所 以 一 般 情况 下 会 将 这 个 信号 
延 时 一 段 ， 确 定 故 隐 真 实 存 在 ， 再 去 故障 停机 。 本 程序 便 是 使 用 了 延 时 通 增 计 时 (TON) 
来 实现 这 一 功能 。 

我 们 将 计时 器 的 预定 值 定 义 为 3s， 那 么 TON 的 梯级 条 件 fault 能 保持 3s， 则 故障 输出 动 
作 的 产生 将 延 时 1s 执行。 如 果 这 是 一 个 扰动 信号 ， 不 到 3s 便 已 经 消失 ,计时 絮 TON 的 梯级 
条 件 随 之 消失 ， 计 时 需 复 位 ， 完 成 位 不 会 置 位 ， 故 障 输出 动作 不 会 发 生 。 故 障 动作 延 时 时 间 
可 以 根据 现场 实际 情况 来 确定 ， 挑 选 一 个 合适 的 延 时 时 间 即 可 。 
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(3) 延 时 通 延 时 断 (TONOFF) 
延 时 通 延 时 断 功 能 块 如 图 6-46 所 示 。 





图 6-46 延 时 通 延 时 断 功 能 块 


该 功能 块 用 于 在 输出 为 真 的 梯级 中 延 时 通 ， 在 为 假 的 梯级 中 延 时 断 开 。 其 参数 列表 见 表 
6-34。 


表 6-34 延 时 通 延 时 断 功 能 块 参数 列表 
参数 参数 类 型 数据 类 型 描述 























如 果 IN 上升 党 , 延 时 通 计时 器 开始 。 如 果 程 序 设 定 的 延 时 通 时 间 消 
耗 完毕 , 且 IN 是 下 降 沿 (从 1 到 0) , 延 时 断 计时 器 开始 计时 , 且 重 置 已 
用 时 间 (ET) 。 如 果 程序 延 时 通 时 间 没 有 消耗 完毕 , 且 处 于 上 升 沿 , 继 
续 开启 延 时 通 计时 器 





IN Input BOOL 



























































PT Input TIME 延 时 通 时 间 设 置 











PTOF Input TIME 延 时 断 时 间 设 置 





Q Output BOOL 真 :程序 延 时 通 时 间 消 耗 完 毕 ,程序 延 时 断 时 间 没 有 消耗 完毕 














当前 消耗 时 间 。 人 允许 值 :0 ~ 1193h2m47s294ms。 如 果 程序 延 时 通 时 
间 消 耗 完毕 且 延 时 断 计 时 器 没有 开启 ,消耗 时 间 (ET elapsed time) 保持 
在 延 时 通 的 时 间 值 (PT) 

如 果 设 定 的 关 断 延 时 时 间 已 过 , 且 关 断 延 时 计时 器 未 启动 , 则 上 升 沿 
ET Output TIME 再 次 发 生 之 前 ,消耗 时 间 (ET) 仍 为 关 断 延 时 (PTOF ) 值 

如 果 延 时 断 的 时 间 消 耗 完 毕 , 且 延 时 通 计 时 器 没有 开启 , 则 消耗 时 间 
保持 与 延 时 断 的 时 间 值 (PTOF ) 一 致 ,直到 上 升 治 再 次 出 现 为 止 

注 : 如 果 您 在 该 功能 块 使 用 EN 参数 , 当 EN 为 真 时 ,计时 器 开始 增 计 
时 , 且 持续 下 去 (即使 EN 被 置 为 假 ) 













































































一 | 











下 面 通过 一 个 例子 讲解 延 时 通 延 时 断 (TONOFF) 的 用 法 。 

延 时 通 延 时 断 梯级 逻辑 如 图 647 所 示 。 

如 图 6-47 所 示 ， 这 个 例子 是 某 个 输出 开关 的 控制 要 求 ， 当 控制 发 出 打开 命令 后 ， 延 时 
3s 打开 ; 控制 发 出 关闭 命令 后 ， 延 时 2s 关闭 。 如 果 发 出 打开 的 命令 后 不 到 3s 接收 关闭 合 
令 ， 则 不 打开 ; 如 果 发 出 关闭 命令 后 不 到 2s 接收 打开 命令 ， 则 不 关闭 。 
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通过 TONOFF 指令 ， 很 轻松 地 实现 了 这 一 功能 。 延 时 控制 开关 in 作为 TONOFF 的 梯级 
条 件 ， 开 或 关 的 任意 情况 会 触发 通电 计时 或 断 电 计时 ， 从 而 控制 out 位 输出 。 


In DB Per 


TONOFF 















delay_timard 


delay_tmer 


图 647 延 时 通 延 时 断 梯级 逻辑 


(4) 上 升 沿 计时 (TP) 
上 升 沿 计 时 功能 块 如 图 6-48 所 示 。 





图 648 上 升 沿 计 时 功能 块 





在 上 升 沿 ， 内 部 计时 需 增 计时 至 给 定 值 ， 若 计时 时 间 达 到 ， 则 重 置 内 部 计时 器 。 其 参数 


列表 见 表 6-35 。 
表 6-35 上 升 沿 计时 功能 块 参数 列表 

































































人 参 数 参数 类 型 数据 类 型 描述 
如 果 IN 上 升 沿 , 内 部 计时 器 开始 增 计 时 (如 果 没 有 开始 增 计 
IN Input BOOL 到 os i 
如 果 IN 为 假 且 计时 时 间 到 , 重 置 内 部 计时 器 。 在 计时 期 间 任 何 
改变 将 无 效 
PT Input TIME 最 大 编程 时 间 
Q Output BOOL 真 : 计 时 器 正在 计时 
当前 消耗 时 间 。 人 允许 值 :0 ~ 1193h2m47s294ms 
ET Output TIME 注 : 如 果 您 在 该 功能 块 使 用 EN 参数 , 当 EN 为 真 时 ,计时 器 开始 
增 计 时 , 且 持 续 下 去 (即使 EN 被 置 为 假 ) 














该 功能 块 时 序 图 如 图 6-49 所 示 。 
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Me 


图 649 ”上升 沿 计时 功能 块 时 序 图 


下 面 我 们 研究 一 下 该 功能 块 的 时 序 图 。 从 时 序 图 我 们 可 以 看 出 ， 上 升 沿 计时 功能 块 与 其 
他 功能 块 明显 的 不 同 是 其 消耗 时 间 (ET) 总 是 与 预 置 值 (PT) 相等 。 我 们 可 以 看 出 ， 输 入 
IN 的 上 升 沿 触发 计时 器 开始 计时 ， 当 计时 器 开始 工作 后 ， 就 不 受 IN 干扰 ， 直 至 计时 完成 。 
计时 器 完成 计时 后 才 接 受 IN 的 控制 ， 即 计时 器 的 输出 值 保 持 住 当前 的 计时 值 ， 直 至 IN 变 为 
0 状态 时 ， 计 时 咒 才 回 到 0 状态 。 此 外 ， 输 出 Q 也 与 之 前 的 计时 器 不 同 ， 计 时 器 开始 计时 
时 ,，Q 由 0 变 为 1， 计 时 结束 后 ， 再 由 1 变 为 0。 所 以 Q 可 以 表示 计时 器 是 否 在 计时 状态 。 

6. 数据 操作 (Data Manipulation ) 

数据 操作 类 功能 块 主要 有 最 大 值 和 最 小 值 ， 其 用 途 描述 见 表 6-36。 

表 6-36 ”数据 操作 类 功能 块 用 途 描 述 




















功 能 块 描 述 
AVERAGE (平均) 取 存 储 数据 的 平均 
MAX( 最 大 值 ) 比较 产生 两 个 输入 整数 中 的 最 大 值 
MIN( 最 小 值 ) 计算 两 个 整数 输入 中 最 小 的 数 





下 面 举例 说 明 该 类 功能 块 的 参数 及 应 用 。 
平均 (AVERAGE) 
平均 功能 块 如 图 6-50 所 示 。 


式 | 国 XOUT 








图 6-50 ”平均 功能 块 
平均 功能 块 用 于 计算 每 一 循环 周期 所 有 已 存储 值 的 平均 值 ， 并 存储 该 平均 值 。 只 有 NN 


的 最 后 输入 值 被 存储 。N 的 样本 数 个 数 不 能 超过 128 个 。 如 果 RUN 命令 为 假 ( 重 置 模式 )， 
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输出 值 等 于 输入 值 。 当 达到 最 大 的 存储 个 数 时 ， 第 一 个 存储 的 数 将 被 最 后 一 个 蔡 代 。 该 功能 
块 的 参数 列表 见 表 6-37。 
表 6-37 平均 功能 块 参数 列表 










































































参 数 参数 类 型 数据 类 型 描 述 
RUN Input BOOL 真 = 执行 . 假 = 重 置 
XIN Input REAL 任何 实数 
N Input DINT 于 定义 样本 个 数 
XOUT Output REAL 输出 XIN 的 平均 值 
ENO Output BOOL 使 能 输出 























提示 :需要 设置 或 更 改 N 的 值 时 ,需要 把 RUN 置 假 ,然后 置 回 真 


7. 输入 /输出 (Tnput/ Output) 
输入 /输出 类 功能 块 指令 主要 用 于 管理 控制 絮 与 外 设 之 间 的 输入 和 输出 数据 ， 其 指令 用 
途 见 表 6-38。 
表 6-38 输入 /输出 类 功能 块 指令 

























































































































































































































































































HSC( 高 速 计数 器 ) 设置 要 应 用 到 高 速 计数 器 上 的 高 和 低 预 设 值 以 及 输出 源 
HSC _SET _STS( HSC 状态 设置 ) 手动 设置 / 重 置 高 速 计数 器 状态 

IIM( 立 即 输入 ) 在 正常 输出 扫描 之 前 更 新 输入 

IOM( 立 即 输出 ) 在 正常 输出 扫描 之 前 更 新 输出 

KEY _READ( 键 状态 读 取 ) 读 取 可 选 LCD 模块 中 的 键 的 状态 ( 只 限 Micro810™) 
MM _INFO( 存 储 模 块 信息 ) 读 取 存 储 模块 的 标题 信息 

PLUGIN _INFO( 拒 入 型 模块 信息 ) 获取 艇 人 型 模块 信息 (存储 模块 除外 ) 

PLUGIN _READ( 拒 和 人 型 模块 数据 读 取 ) 从 嵌入 型 模块 中 读 取 信息 

PLUGIN _RESET( 嵌入 型 模块 重 置 ) 重 置 一 个 嵌入 型 模块 (硬件 重 置 ) 

PLUGIN _WRITE( 写 嵌入 型 模块 ) 向 嵌入 型 模块 中 写 人 数据 

RTC_READ( 读 RTC) 读 取 实时 时 钟 (RTC ) 模块 的 信息 

RTC_SET( 写 RTC) 向 实时 时 钟 模块 设置 实时 时 钟 数据 

SYS _INFO( 系统 信息 ) 读 取 Micro800 系统 状 态 

TRIMPOT _ READ( 微调 电位 器 ) 从 特定 的 微调 电位 模块 中 读 取 微调 电位 值 

LCD( 显示 ) 显示 字符 串 和 数据 (只 限于 Micro810™™) 

RHC( 读 高 速 时 钟 的 值 ) 读 取 高 速 时 钟 的 值 

RPC( 读 校 验 和 ) 读 取 用 户 程序 校 验 和 





下 面 将 详细 介绍 上 述 指令 块 : 
(1) 高 速 计数 器 (HSC) 
高 速 计数 需 功 能 块 如 图 6-51 所 示 。 
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计数 器 的 设置 ， 以 及 


dSE 3 
HSC 
Enable END 
HscC Sts 
HscAp_ 
Hsc 
PlsDatsa 
图 6-51 高 速 计数 器 功能 块 
该 功能 块 用 于 启 / 停 高 速 计 数 ， 刷 新 高 速 计数 器 的 状态 ， 重 载 高 速 
重 置 高 速 计数 器 的 累加 值 。 
注意 : 在 CCW 中 高 速 计数 器 被 分 为 两 个 部 分 ， 高 速 计数 部 分 和 用 户 接 口 部 分 。 这 两 部 


分 是 结合 使 用 的 。 本 小 节 主 要 介 
如 中 断 允许 (UIE)、 激 活 (UIF)、 





绍 高 








速 计数 部 分 。 用 户 接口 部 分 由 一 个 中 断 机 制 驱动 〈 例 
屏蔽 (UID) 或 是 自动 允许 中 断 〈AutoStart ) ) ， 


用 于 














































































































在 高 速 计 数 器 到 达 设 定 条 件 时 驱动 执行 指定 的 用 户 中 断 程 序 。 该 功能 块 的 参数 列表 见 
表 6-39。 
表 6-39 ”高 速 计数 器 功能 块 参数 列表 
参 数 参数 类 型 数据 类 型 描述 
HscCmd Input USINT 功能 块 执行 .刷新 等 控制 命令 , 见 HSC 命令 参数 
HSCAppData Input HSCAPP HSC 应 用 配置 。 通 常 只 需 配 置 一 次 。 见 HSC 应 用 数据 结构 
| HSC 动态 状态 。 通 常 在 HSC 执行 周期 里 该 状态 信息 会 持续 更 
HSCStsInfo Input HSCSTS i _ 
新 , 见 HSC 状态 信息 数据 结构 
可 编程 限 位 开关 数据 ( Programmable Limit Switch ,PLS ) ,用 于 设 
PlsData Input PLS 
置 HSC 的 附加 高 低 及 洪 出 设 定 值 。 见 PLS 数据 类 型 
Sts Output UINT HSC 功能 块 执行 状态 , 见 HSC 状态 值 






















































































HSC 命令 参数 (HscCmd) ， 见 表 6-40 。 
表 6-40 HSC 命令 参数 
HSC 命令 命令 描述 
0x00 保留 ,未 使 用 
pn 执行 HSC: 运 行 HSC( 如 果 HSC 处 于 空闲 模式 且 梯 级 使 能 ) ;只 更 新 HSC 状态 信息 (如 果 HSC 处 于 运行 模 
式 , 且 梯级 使 能 ) 
0x02 停止 HSC ,如 果 HSC 处 于 运行 模式 , 且 梯 级 使 能 
0x03 上 载 或 设置 HSC 应 用 数据 配置 信息 (如 果 梯 级 使 能 ) 
0x04 重 置 HSC 累加 值 (如 果 梯 级 使 能 
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说 明 :“0x” 前 级 表示 十 六 进 制 数 。 
HSCAPP 数据 类 型 (HSCAppData) 见 表 641。 
表 6-41 HSCAPP 数据 类 型 







































































参 数 数据 类 型 描述 

PLSEnable BOOL 使 能 或 停止 可 编程 限 位 开关 (PLS) 
HscID UINT 要 驱动 的 HSC 编号 , 见 HSC 了 D 定义 

HSCMode UINT 要 使 用 的 HSC 计数 模式 , 见 HSC 模式 
Accumulator DINT 设置 计数 器 的 计数 初始 值 

HPSetting DINT 高 预 设 值 

LPSetting DINT 低 预 设 值 

OFSetting DINT 溢出 设置 值 

UFSetting DINT 下 溢 设 置 值 
OutputMask UDINT 设置 输出 掩 码 

HPOutput UDINT 高 预 设 值 的 32 位 输出 值 

LPOutput UDINT 低 预 设 值 的 32 位 输出 值 

















说 明 : OutputMask 指令 的 作用 是 屏蔽 HSC 输出 的 数据 中 的 某 几 位 ， 以 获取 期 望 的 数据 
输出 位 。 例 如 ， 对 于 24 点 的 Micro830， 有 9 点 本 地 〈 控 制 器 自 带 ) 输出 点 用 于 输出 数据 ， 
当 不 需 输 出 第 零 位 的 数据 时 ， 可 以 把 OutputMask 中 的 第 零 位 置 0 即 可 。 这 样 即使 输出 数据 
上 的 第 零 位 为 1， 也 不 会 输出 。 

HscID、HSCMode、HPSetting、LPSetting、OFSetting 、UFSetting 6 个 参数 必须 设置 ， 否 则 
将 提示 HSC 配置 信息 错误 。 上 溢 值 最 大 为 +2，147，483，647, 下 淤 值 最 小 为 -2，147， 
483 ，647。 预 设 值 大 小 须 对 应 ， 即 高 预 设 值 不 能 比 上 浇 值 大 ， 低 预 设 值 不 能 比 下 洪 值 小 。 当 
HSC 计数 值 达 到 上 淤 值 时 ， 会 将 计数 值 置 为 下 洲 值 继续 计数 ， 达 到 下 淤 值 时 ， 类 似 。 

HSC 应 用 数据 是 HSC 组 态 数据 ， 它 需要 在 启动 HSC 前 组 态 完毕 。 在 HSC 计数 期 间 ， 该 
数据 不 能 改变 ， 除 非 需 要 重 载 HSC 组 态 信息 (在 HscCmd 中 写 03 命令 )。 但 是 , 在 HSC 计 
数 期 间 的 HSC 应 用 数据 改变 请 求 将 被 忽略 。 

HSC ID 定义 见 表 6-42。 























表 6-42 HSC ID 定义 

































































位 描述 
15~13 HSC 的 模式 类 型 .0x00 本 地 ;0x01 扩展 式 ( 暂 无 ) ;0x02 禹 入 式 
ds 模块 的 插 权 ID :0x00 一 一 本 地 ;0x01 ~0xl1F 一 一 扩展 式 ( 暂 无 ) 模 块 的 外 
0x01 ~0x05 一 一 杏 入 式 模块 的 了 
un 模块 内 部 的 HSC ID :0x00 ~0x0F 一 一 本 地 ;0x00 ~0x07 一 一 扩展 式 ( 暂 无 ) ;0x00 ~0x07 一 一 模 入 式 























注意 :对 于 初始 版 本 的 Connected Components Workbench 只 支持 0x00 ~0x05 范围 的 ID 


使 用 说 明 : 将 表 中 各 位 上 符合 实际 要 使 用 的 HSC 的 信息 数据 组 合 为 一 个 无 符号 整数 ， 
写 到 HSCAppData 的 HscID 位 置 上 即 可 。 例 如 ， 选 择 控制 器 自 带 的 第 一 个 HSC 接口 ， 即 15 
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~13 位 为 0， 表 示 本 地 的 0; 12 ~8 位 为 0， 表 示 本 地 的 通道 ， 非 扩展 或 苦 入 模块 ; 7 ~0 
位 为 0， 表 示 选 择 第 0 个 HSC， 这 样 最 终 就 在 定义 的 HSCAPP 类 型 的 输入 上 的 HscID 位 置 上 


写 人 0 即 可 。 


HSC 模式 (HSCMode) 见 表 6-43 所 示 。 


表 6-43 ”HSC 模式 





















































模式 能 模式 功 能 
0 | 递增 计 5 “| 有 “ 重 置 "和 “保持 "控制 信号 的 两 输入 计数 
1 | 有 外 部 “ 重 置 " 和 “保持 ”控制 信号 的 递增 计数 | 6 ”| 正 交 计数 (编码 形式 ,有 A.B 两 相 脉 串 ) 
2 | 双向 计数 ,并 带 有 “外 部 方向 "控制 信号 7 “| 有 * 重 置 " 和 “保持 "控制 信号 的 正 交 计 数 
¢¢ EL yy ¢ 二) Hh cc 立 | 名 ?” 容 带 这 号 
， | 有" 重 竹 "和 “保持 ”, 且 带 外 部 方向 "控制 信号 | 。 | a xa 计数 
的 双 让 
两 输入 计数 (二 个 加 法 计数 输入 信和 号 ,一 个 减法 _ 人 
Re 计数 (二 个 加 法 计数 输入 信 吕 ,一 个 减法 | 。 | 有 * 重 置 "和 "保持 "控制 信号 的 Quad X4 计数 器 











注意 : HSC3、HSC4 和 HSC5 

















只 支持 0、2、4、6 和 8 模式 。HSC0、HSC1l 和 HSC2 支持 所 有 模式 。 


HSCSTS 数据 类 型 (HSCStsInfo) 见 表 6-44， 它 可 以 显示 HSC 的 各 种 状态 ， 基 本 上 都 是 
只 读数 据 。 其 中 的 一 些 标志 可 以 用 于 逻辑 编程 。 








表 6-44 HSCSTS 数据 类 型 













































































参 数 描述 
CountEnable 使 能 或 停止 HSC 计数 
ErrorDetected 非 零 表 示 检 测 到 错误 
CountUpFlag 递增 计数 标志 
CountDwnFlag 递减 计数 标志 
ModelDone HSC 是 1(1A) 模 式 或 2(1B) 模 式 , 且 累加 值 递增 计数 至 HP 的 值 
OVF 检测 到 上 泣 
UNF 检测 到 下 涪 
CountDir 1 :递增 计数 ;0 :递减 计数 
HPReached 达到 高 预 设 值 
LPReached 达到 低 预 设 值 
OFCauselInter 上 溢 导 致 HSC 中 断 
UFCauseInter 下 溢 导 致 HSC 中 断 
HPCauseInter 达到 高 预 设 值 ,导致 HSC 中 断 
LPCauseInter 达到 低 预 设 值 ,导致 HSC 中 断 
PlsPosition 可 编程 限 位 开关 (PLS ) 的 位 置 
ErrorCode 错误 代码 , 见 HSC 错误 代码 





Accumulator 


读 取 累加 器 实际 值 












































HP 新 的 高 预 设 值 设 定 ,可 能 由 PLS 功能 更 新 
LP 新 的 低 预 设 值 设 定 ,可 能 由 PLS 功能 更 新 
HPOutput 最 新 高 预 设 输出 值 设 定 , 可 能 由 PLS 功能 更 新 
LPOutput 最 新 低 预 设 输出 值 设 定 , 可 能 由 PLS 功能 更 新 
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关于 HSC 状态 信息 数据 结构 (HSCSTS) 的 说 明 : 
在 HSC 执行 的 周期 里 ，HSC 功能 块 在 “0x01”( HscCmd) 命令 下 HSC 的 状态 将 会 持续 
更 新 。 
在 HSC 执行 的 周期 里 ， 如 果 发 生 错 误 ， 错 误 检测 标志 将 会 打开 ， 不 同 的 错误 情况 对 应 
着 如 下 的 错误 代码 ， 见 表 6-45。 
表 6-45 HSC 错误 代码 





















































错误 代码 位 HSC 计数 时 错误 代码 错误 描述 
pe ae 高 字 节 非 零 表示 HSC 错误 由 PLS 数据 设置 导致 ; 
人 高 字 节 的 数值 表示 触发 错误 PLS 数据 中 数组 编号 

0x00 无 错误 
0x01 无 效 HSC 计数 模式 
0x02 无 效 高 预 设 值 

7 ~0( 低 字 节 ) 
0x03 无 效 上 浇 
0x04 无 效 下 溢 
0x05 无 PLS 数据 














PLS 数据 结构 (PlsData) 

可 编程 限 位 开关 (PLS) 数据 是 一 组 数组 ， 每 组 数组 包括 高 低 预 设 值 以 及 上 下 溢出 值 。 
PLS 功能 是 HSC 操作 模式 的 附加 设置 。 当 允许 该 模式 操作 时 (PLSEnable 选 通 ) ， 每 次 达到 
一 个 预 设 值 时 ， 预 设 和 输出 数据 将 通过 用 户 提供 的 数据 更 新 〈 即 PLS 数据 中 下 一 组 数组 的 
设 定 值 ) 。 所 以 ， 当 需要 对 同一 个 HSC 使 用 不 同 的 设 定 值 时 ， 可 以 通过 提供 一 个 包含 将 要 使 
用 的 数据 的 PLS 数据 结构 达到 目的 。PLS 数据 结构 是 一 个 大 小 可 变 的 数组 。 注 意 : 一 个 PLS 
数据 体 的 数组 个 数 不 能 大 于 255。 当 PLS 没有 使 能 时 ，PLS 数据 结构 可 以 不 用 定义 。 表 6-46 
说 明 每 组 数组 的 基本 元 素 作 用 。 

HSC 状态 值 (Sts 上 对 应 的 输出 ) ， 见 表 6-47。 




































































表 6-46 ”PLS 数据 结构 元 素 作 用 表 表 6-47 HSC 状 态 值 
i i 高 预 设 信 设 置 0x00 无 动作 (没有 使 能 
0x01 HSC 功能 块 执 行 成 功 

字 2 ~3 DINT 氏 预 设 值 设 置 

低 预 设 值 设 0x02 HSC 命令 无 效 
之 这 位 山 \ 订 
字 4~5 UDINT 高 位 输出 预 设 值 0x03 HSC ID 超过 有 效 范围 
字 6~7 UDINT 低位 输出 预 设 值 0x04 HSC 配置 错误 




















男 外 ， 在 使 用 HSC 计数 时 ， 注 意 设置 滤波 参数 ， 否 则 HSC 将 无 法 正常 计数 。 该 参数 在 
硬件 信息 中 ， 如 图 6-52 所 示 ， 我 们 使 用 的 是 HSC0， 其 输入 编号 是 input0 ~1。 

关于 HSC 中 断 : 

高 速 计数 器 一 般 用 于 计数 达到 要 求 后 触发 中 断 ， 进 而 处 理 用 户 自 定 义 的 中 断 程 序 。 中 断 
的 设置 在 硬件 信息 中 的 Interrupts 中 能 找到 。HSC 中 断 设置 如 图 6-53 所 示 。 
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常规 尾 性 
内 存 
刁 - 通信 端口 
囊 行 端口 输入 筛选 器 
U5B 端口 
日 期 和 时 间 _ 输 入 筛选 器 | 
中 邮 cs a 
Modbus 映射 
髓 入 式 TD 
日- 插件 模块 
过 室 > 
< 
< 宝 > 
常规 
内 在 
旦 -通信 端口 
串 行 端口 
U56 六 口 ee tral a 
日 期 和 时 间 | 高 速 计数 器 Ms)I 用 户 中 断 
中 断 HSCO 
晤 动 /故障 a 
Modbus 映射 攻 业 三 二 
嵌入 式 TG |UnatitLedID 
轧 - 插件 模块 
<= 空 > | ~ 
< 宇 > 5 下 _ 国 
二 ED jb 
IY 的 撞 玛 和 否 [wl IH 的 撞 玛 
IH 的 撞 玛 | 天 [x| 工 的 掩 码 








图 6-53 HSC 中 断 设置 


我 们 选择 的 是 HSC 类 型 的 用 户 中 断 ， 触 发 该 中 断 的 是 HSC0， 将 要 执行 的 中 断 程序 是 
HSCa (用 户 自 定义 )。 该 对 话 框 中 我 们 还 看 到 自动 开始 参数 ， 当 它 被 置 为 真 时 ， 只 要 控制 絮 
进入 任何 “运行 ”或 “测试 ”模式 ，HSC 类 型 的 用 户 中 断 将 自动 执行 。 该 位 的 设置 将 作为 
程序 的 一 部 分 被 存储 起 来 。“1IV 的 掩 码 ” 表 示 当 该 位 置 假 (0) 时 ,程序 将 不 执行 检测 到 的 
上 洪 中 断 命 令 ， 该 位 可 以 由 用 户 程序 设置 ， 且 它 的 值 在 整个 上 电 周 期 内 将 会 保持 住 。 类 似 的 
“IN 的 掩 码 ”、“IH 的 掩 码 ”、“IL 的 掩 码 ” 分 别 表 示 屏 蔽 下 溢 中 断 、 高 设置 值 中 断 和 低 设置 
值 中 断 。 
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(2) 高 速 计数 絮 状 态 设置 (HSC _ SET _STS) 
高 速 计数 器 状态 设置 功能 块 如 图 6-54 所 示 。 


HSC_SET_sTS 
Enable ENG 





图 6-54 高速 计数 器 状态 设置 功能 块 


高 速 计数 器 状态 设置 功能 块 用 于 改变 HSC 计数 状态 。 注 意 : 当 HSC 功能 块 不 计数 时 
(停止 ) 才 能 调用 该 设置 功能 块 ， 否则 输入 参数 将 会 持续 更 新 且 任 何 HSC _ SET _STS 功能 
块 做 出 的 设置 都 会 被 忽略 。 

该 功能 块 的 参数 列表 见 表 6-48 。 

表 6-48 高 速 计数 器 状态 设置 功能 块 参数 列表 



























































HscID Input RS 欲 设 置 的 HSC 状态 
应 用 数据 结构 
ModelDone Input BOOL 计数 模式 1A 或 1B 已 完成 
HPReached Input BOOL 达到 高 预 设 值 , 当 HSC 不 计数 时 ,该 位 可 重 置 为 假 
LPReached Input BOOL 达到 低 预 设 值 , 当 HSC 不 计数 时 ,该 位 可 重 置 为 假 
OFOccurred Input BOOL 发 生 上 浇 , 当 需要 时 ,该 位 可 置 为 假 
UFOccurred Input BOOL 发 生 下 溢 , 当 需要 时 ,该 位 可 置 为 假 
Sts Output UINT 见 HSC 状态 值 
ENO Output BOOL 使 能 输出 


(3) 立即 输入 (IIM) 
立即 输入 功能 块 如 图 6-55 所 示 。 
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Enable ENO 


InputT. 


InputSs 





图 6-55 ”立即 输入 功能 块 


该 功能 块 用 于 不 等 待 自动 扫描 而 立即 输入 一 个 数据 。 注 意 : 对 于 刚 发 布 的 Connected 
Components Workbench 版 本 ，IIM 功能 块 只 支持 能 人 式 的 数据 输入 。 
该 功能 块 参数 列表 见 表 6-49 。 
表 6-49 ”立即 输入 功能 块 参数 列表 


数 参数 类 型 数据 类 型 描 述 


InputT Input USINT 输入 数据 类 型 
nputType npu 
输入 








RN 





式 输 入 ;2 一 一 扩展 式 























输入 槽 号 :对 于 本 地 输入 ,总 为 0; 对 于 骨 入 式 输入 ,输入 槽 号 
InputSlot Input USINT 1,2,3,4,5( 插 口 槽 号 最 左边 为 1) ;对 于 扩展 式 输入 ,输入 槽 号 是 
1,2,3...( 扩 展 1O 模式 号 ,从 最 左边 开始 ,为 1) 
























































Sts Output USINT 立即 输入 扫描 状态 , 见 IMAIOM 状态 代码 











IIMAIOM 状态 代码 见 表 6-50。 


4) 存储 模块 信息 (MM _INFO ) 
表 6-50 ”IIM/IOM 状态 代码 了 了 
MWL_INED 
Enable ENO 







状态 代码 描 述 
0x00 不 使 能 (不 执行 动作 ) 
0x01 输入 /输出 扫描 成 功 
0x02 输入 /输出 类 型 无 效 

0x03 “| 给 入 /输出 档 呈 天 效 图 6-56 存储 模块 信息 功能 块 












































该 功能 块 用 于 检查 存储 模块 信息 。 当 没有 存储 模块 时 ， 所 有 值 变 为 零 。 其 参数 列表 见 表 
60-51 。 


表 6-51 存储 模块 信息 功能 块 参数 列表 











参 数 参数 类 型 数据 类 型 描述 
MMInfo Output MMINFO 见 MMINFO 数据 类 型 存储 模块 信息 








MMINFO 数据 类 型 见 表 6-52 。 
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表 6-52 ”MMINFO 数据 类 型 



































































































































参数 数据 类 型 描述 
MMCatalog MMCATNUM 存储 模块 的 目录 号 ,类 型 编号 
Series UINT 存储 模块 的 序列 号 ,系列 
Revision UINT 存储 模块 的 版 本 
UPValid BOOL 用 户 程 序 有 效 ( 真 :有 效 ) 
ModeBehavior BOOL 模式 动作 ( 真 : 上 电 后 ,执行 运行 模式 ) 
LoadAlways BOOL 上 电 后 ,存储 模块 信息 存 于 控制 器 
LoadOnError BOOL 如 果 上 电 后 有 错误 , 则 将 存储 模块 信息 存 于 控制 器 
FaultOverride BOOL 上 电 后 出 现 覆 盖 错 误 
MMPresent BOOL 存储 模块 信息 已 存在 


(5) 舱 入 式 模块 信息 (PLUGIN _INFO) 
租 人 式 类 模块 的 信息 功能 块 如 图 6 57 所 示 。 







ELUSINH_INHEFD 
Enable ENO 





= ModID 


ModR_ 








图 6-57 骨 入 式 类 模块 的 信息 功能 块 

奶 入 式 模 块 的 信息 可 以 通过 该 功能 块 读 取 。 该 功能 块 可 以 读 取 任意 租 入 式 模块 的 信息 
(除了 2080-MEMBAK-RTC 模块 ) 。 当 没 鹏 入 式 模 块 时 ， 所 有 的 参数 值 归 零 。 其 参数 列表 
见 表 6-53 。 














表 6-53 ” 骨 入 式 模块 的 信息 功能 块 参 数列 表 




































































参 数 参数 类 型 数据 类 型 描 述 
SlotID Input UINT 牛 入 槽 号 : 槽 号 =1,2,3 ,4,5( 从 最 左边 开始 ,第 一 个 插 模 号 =1) 
ModID Output UINT 和 脱 入 式 模块 物理 ID 
VendorID Output UINT 人 藤 入 式 模块 厂商 ID ,对 于 Allen Bradley 产品 ,厂商 ID =1 
ProductType Output UINT 般 入 式 模块 产品 类 型 
ProductCode Output UINT 舰 入 式 模块 产品 代码 
ModRevision Output UINT 生产 型 号 版 本 信息 
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(6) 般 入 式 模 块 数 据 读 取 (PLUGIN _READ ) 
树 入 式 模块 数据 读 取 功 能 块 如 图 6-58 所 示 。 











FLUSIN FREAD 
Enable 


ENO 


Sts 








图 6-58 ”能 入 式 模块 数据 读 取 功 能 块 



































































































































该 功能 块 用 于 从 上 诅 人 式 模 块 便 件 读 取 一 组 数据 。 其 参数 列表 见 表 6-54 。 
表 6-54 散 入 式 模 块 数据 读 取 功 能 块 参数 列表 
参 数 参数 类 型 数据 类 型 描 述 
证 全 功能 块 使 能 。 为 真 时 ,执行 功能 块 ; 
为 假 时 ,不 执行 功能 块 ,所 有 输出 数值 为 0 
SlotID Input UINT 代入 槽 号 : 槽 号 =1,2,3 ,4,5( 从 最 左边 开始 , 槽 号 = 1) 
a 所 OE am 局 移 量 。 从 巾 入 类 模块 的 第 一 个 字 节 
DataLength Input UINT 需要 读 的 字 节 数量 
DataArray Input USINT 任意 曾 用 于 存储 读 取 于 骨 入 类 模块 Data 中 的 数据 的 数组 
Sts Output UINT 见 般 入 类 模块 操作 状态 值 
ENO Output BOOL 使 能 输出 
般 入 式 模块 操作 状态 值 见 表 6-55。 
表 6-55 肉 入 式 模 块 操 作 状 态 值 
状态 值 状态 描述 状态 值 状态 描述 
0x00 功能 块 未 使 能 (无 操作 ) 0x03 由 于 无 效 谋 入 式 模块 ,嵌入 操作 失败 
0x01 和 骨 入 操作 成 功 0x04 由 于 数据 操作 超出 范围 , 垦 入 操作 失败 
0x02 于 无 效 槽 号 , 拘 入 操作 失败 0x05 由 于 数据 奇偶 校 验 错误 , 构 入 操作 失败 



































(7) 黄 入 式 模块 重 置 (PLUGIN _ RESET) 
筑 入 式 模块 重 置 功能 块 如 图 6-59 所 示 。 
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了 LUSIN_RESET 
Enable ENO 


SlotlD Sts 





图 6-59 ” 租 入 式 横 块 重 置 功能 块 











该 功能 块 用 于 重 置 任意 嵌入 式 模 块 硬件 信息 (除了 2080-MEMBAK-RTC)。 硬 件 重 置 后 ， 


租 入 式 模 块 可 以 组 态 或 操作 。 其 参数 列表 见 表 6-56。 
表 6-56 ”嵌入 式 模块 重 置 功能 块 参数 列表 



































参数 参数 类 型 | 数据 类 型 描述 
SouD | pu | UNT | 说 入 档 号 : 档 号 =1,2,3,4,5( 从 最 左边 开始 , 模 号 =1) 
Sts Output UINT 见 能 入 式 模块 操作 状态 值 


(8) 读 RTC (RTC_ READ) 
读 RTC 功能 块 如 图 6-60 所 示 。 







所 RE 了 
RTC_REATD 
Enable ENG 





RICPE. 


图 6-60 读 RTC 功能 块 


该 功能 块 用 于 读 取 RTC 预 设 值 和 RTC 信息 。 
提示 : 当 在 带 般 入 式 的 RTC 的 Micro810 控制 器 中 使 用 时 ，RTCBatLow 总 是 0。 当 由 于 
断 电导 致 舱 入 式 的 RTC 丢失 其 负载 或 存储 信息 时 ，RTCEnabled 总 是 为 0。 其 参数 列表 见 表 
6-57, 
表 6-57 读 RTC 功能 块 参数 列表 




















人 参 数 参数 类 型 数据 类 型 描 述 
RTCData Output RTC 见 RTC 数据 类 型 RTC 数据 信息 :yy/mm/dd,hh/mm/ss ,week 
RTCPresent Output BOOL 真 :RTC 硬件 般 入 ; 假 :RTC 未 租 和 人 
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( 续 ) 

参 数 参数 类 型 数据 类 型 述 
RTCEnabled Output BOOL 了 人 
RTCBatLow Output BOOL 真 :RTC 电量 低 ; 假 :RTC 电量 不 低 

ENO Output BOOL 使 能 输出 

RTC 数据 类 型 见 表 6-58 。 

(9) 写 RTC (RTC _SET) 

写 RTC 功能 块 如 图 6-61 所 示 。 

表 6-58 ”RTC 数据 类 型 TS 了 





KTC_SET 
“~ Enable RTCPr. 























RICE. RICE 
































参数 | 数据 类 型 描述 
oe 对 RTC 设置 的 年 份 ,16 位 ， 
有 效 范围 是 2000 ~2098 
Month UI 对 RTC 设置 的 月 份 
Day UINT 对 RTC 设置 的 日 期 
Hour UINT 对 RTC 设置 的 小 时 
Minute UINT 对 RTC 设置 的 分 钟 
Second UINT 对 RTC 设置 的 秒 
DayOfWeek UINT 对 RTC 设置 的 星期 

















RICD. RTEE 














图 6-61 写 RTC 功能 块 


该 功能 块 用 于 设置 RTC 状态 或 是 写 RTC 信息 。 其 参数 列表 见 表 6-59。 
表 6-59 写 RTC 功能 块 参数 列表 




















































































































参 数 参数 类 下 数据 类 型 描述 
真 :使 RTC 外 RTC 数据 类 型 ; 假 :停止 RTC 
RTCEnabled Input BOOL 使 RTC 能 使 用 RIC 数据 类 型 ; 假 :停止 
提示 :该 参数 在 Micro810 中 忽略 
RTC 见 RTC RTC 数据 信息 :yy/mm/dd ,hh/mm/ss,week 
RTCData Input 
数据 类 型 当 RTCEnabled =0 时 ,忽略 该 数据 
RTCPresent Output BOOL 真 :RTC 硬件 能 入 ; 假 :RTC 未 舰 入 
0 Output BOOL 真 :RTC 硬件 使 能 (定时 ) ; 假 :RTC 硬件 未 使 能 (未 计时 ) 
RTCBatLow Output BOOL 真 :RTC 电量 低 ; 假 :RTC 电量 不 低 
2 Output USINT 读 操 作 状态 , 见 RTC 设置 状态 值 











RTC 设置 状态 值 见 表 6-60 。 


(10) 系统 信 言 息 (SYS _ 


INFO) 


系统 言 息 功 能 块 如 图 6 -02 所 示 。 
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表 6-60 RTC 设置 状态 值 





























SFS THe 了 
SYS IHEFD 

态 状 态 术 = PE 
状态 值 状态 描述 Enable” -ENG 
0x00 功能 块 未 使 能 (无 操作 ) 
0x01 RTC 设置 操作 成 功 

Sts 
0x02 RTC 设置 操作 失败 
































图 6-62 系统 信息 功能 块 


该 功能 块 用 于 读 取 系统 状态 数据 块 。 其 参数 列表 见 表 6-61 。 
表 6-61 系统 信息 功能 块 参数 列表 

















参 数 参数 类 型 数据 类 型 描 述 
Sts Output SYSINFO , 见 SYSINFO 数据 类 型 系统 状态 数据 块 
ENO Output BOOL 使 能 输出 














SYSINFO 数据 类 型 见 表 6-62 。 
表 6-62 ”SYSINFO 数据 类 型 































































































































































































































































































参 数 数据 类 型 描述 
BootMajRev UINT 启动 主要 版 本 信息 
BootMinRev UINT 启动 副本 信息 
OSSeries UINT 操作 系统 (0S) 系 列 。 注 :0 代表 系列 A 产品 
OSMajRev UINT 操作 系统 (0S) 主要 版 本 
OSMinRev UINT 操作 系统 (0S) 次 要 版 本 
ModeBehaviour BOOL 动作 模式 ( 真 : 上 电 后 启动 RUN 模式 ) 
FaultOverride BOOL 默认 履 盖 ( 真 : 上 电 后 覆盖 错误 ) 
StrtUpProtect BOOL 启动 保护 ( 真 : 上 电 后 启动 保护 程序 ) 。 注 :对 于 未 来 版 本 
MajErrHalted BOOL 主要 错误 停止 ( 真 :主要 错误 已 停止 ) 
MajErrCode UINT 主要 错误 代码 
MajErrUFR BOOL j 户 程序 里 的 主要 错误 。 注 :为 将 来 预 留 
UFRPouNum UINT j 户 错误 程序 号 
MMLoadAlways BOOL 上 电 后 ,存储 模块 总 是 重新 存储 到 控制 器 ( 真 : 重 新 存储 ) 
MMLoadOnError BOOL 上 电 后 ,如 果 发 生 错误 , 则 重新 存储 至 控制 器 ( 真 :重新 存储 ) 
MMPwdMismatch BOOL 存储 模块 密码 不 匹配 ( 真 :控制 器 和 存储 模块 的 密码 不 匹配 ) 
从 0~65535 每 100ks 递增 一 个 数字 ,然后 回 到 0 的 可 运行 时 钟 。 如 果 需 要 比 
FreeRunClock UINT 标准 lms 更 高 分 辩 率 的 计时 器 ,可 以 使 用 该 全 局 范围 内 可 以 访问 的 时 钟 。 注 意 : 
仅 支 持 Micro830 控制 器 Micro810 控制 器 的 值 保 持 为 0 
ForcesInstall BOOL 强制 安装 ( 真 :安装 ) 
EMINFilterMod BOOL 修改 嵌入 的 过 滤器 ( 真 :修改 ) 


(11) 微调 电位 器 (TRIMPOT READ) 
微调 电位 器 功能 块 如 图 6-63 所 示 。 
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TFIMFOT_ REAL 
= Enable ENG 





TImP TrimP.. 





图 6-63 ”微调 电位 器 功能 块 





该 功能 块 用 于 读 取 微 调 电位 当前 值 。 其 参数 列表 见 表 6-63 。 
表 6-63 ”微调 电位 器 功能 块 参数 列表 




































































TrimPotD Input UINT 要 读 取 的 微调 电位 的 ID( 见 TrimPotID 定义 ) 
TrimPotValue Output UINT 当前 电位 值 
Sts Output UINT 读 取 操作 的 状态 ( 见 电位 操作 状态 值 ) 
ENO Output BOOL 使 能 输出 


Trimpot ID 定义 见 表 6-64。 
表 6-64 Trimpot ID 定义 












































输出 选择 Bit 描述 

15 ~13 电位 计 模 块 类 型 .0x00: 本 地 ;0x01: 扩 展 式 ;0x02: 幅 入 式 

六 模块 的 槽 号 :0x00 :本 地 ;0x01 ~0xlF: 扩 展 模块 的 人 D; 
0x01 ~0x05 : 舱 入 型 的 了 D 

Trimpot ID 定义 ee 电位 类 型 :0x00 :保留 ;0x01 :数字 电位 类 型 1(LCD 模块 1); 

0x02 :机 械 式 电 位 计 模 块 1 

了 模块 内 部 的 电位 计 卫 :0x00 ~0xOF :本 地 ;0x00 ~0x07 :扩展 式 的 电位 ID; 
0x00 ~0x07 :嵌入 式 的 电位 万 。 微 调 电 位 D 从 0 开始 


























电位 操作 状态 值 见 表 6-65 。 

(12) 读 校 验 和 (RPC) 

读 校 验 和 功能 块 如 图 6-64 所 示 。 
表 6-65 电位 操作 状态 值 




























































状态 值 状态 描述 MemnM. ENG 
0x00 功能 块 未 使 能 (无 读 写 操作 ) 

Ox01 读 写 操作 成 功 

0x02 由 于 无 效 电 位 DD 导致 读 写 失败 

0x03 8 出 范围 导致 写 操作 失 册 
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用 于 读 取 用 户 程序 的 校 验 和 ， 从 控制 器 或 者 存储 模块 中 。 其 参数 列表 见 表 6-66 。 
表 6-66 读 校 验 和 功能 块 参数 列表 















































参 数 参数 类 型 数据 类 型 描述 
为 真 时 ,从 存储 模块 中 读 取 ; 
MemMod Input BOOL 、 的 
为 假 时 ,从 Micro800 控制 器 中 读 取 
RPC Output UDINT 指定 用 户 程 序 的 校 验 和 
ENO Output BOOL 使 能 输出 

















8. 中 断 (Interrupt) 
中 断 功能 块 指令 用 途 见 表 6-67。 
表 6-67 中 断 功能 块 指令 用 途 






























































功 能 块 描 述 
STIS( 定时 中 断 ) 用 控制 程序 启动 STI 计时 器 ,而 非 自 动 启动 
UID( 用户 中 断 屏 项) 屏蔽 用 户 中 断 
UIE( 用 户 中 断 使 能 使 能 用 户 中 断 
UIF( 用 户 中 断 激活 ) 激活 刷新 用 户 中 断 


(1) 定时 中 断 〈STIS ) 
定时 中 断 功 能 块 如 图 6-65 所 示 。 


SIIs 


Enable STIS 





图 6-65 ”定时 中 断 功能 块 





用 于 启动 一 个 可 选 计时 (计时 器 ) 用 户 中 断 。 其 参数 列表 见 表 6-68。 
表 6-68 ”定时 中 断 功 能 块 参数 列表 


参数 参数 类 型 | 数据 类 型 描述 


学 



































IRQType Input UDINT 使 用 STI 定义 字 。-IRQ _STIO0;-IRQ _STIl;-IRQ _ STI2;-IRQ _ STI3 
en 执行 中 断 前 要 等 待 的 总 时 间 ( 单 位 ms)。0 表示 使 STIS 无 效 。 在 1 ~ 
SetPoint Input UINT SR 
65535 之 间 的 值 使 能 STIS 功能 
STIS Output BOOL 梯级 状态 (与 Enable 一 致 ) 








(2) 用 户 中 断 屏 项 (UID) 


用 户 中 断 屏蔽 功能 块 如 图 6-66 所 示 。 
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= Enable UID 


IRGTy 





图 6-66 ”用 户 中 断 屏蔽 功能 块 





屏蔽 用 户 中 断 。 其 参数 列表 见 表 6-69 。 
表 6-69 ”用 户 中 断 屏蔽 功能 块 


























参 数 参数 类 型 数据 类 型 描 述 
IRQType Input UDINT 使 用 IRQ 控制 字 定 义 该 指令 
UID Output BOOL 梯级 状态 (与 Enable 一 致 ) 


9. 过 程控 制 〈Process Control ) 
过 程控 制 类 功能 块 指令 用 途 见 表 6-70。 
表 6-70 ”过 程控 制 类 功能 块 指令 用 途 























功 能 块 描述 功 能 块 描 ” 述 
DERIVATE( 微分 ) 一 个 实数 的 微分 IPIDCONTROLLER( PID) | 比例 ,积分 ,微分 
HYSTER( 述 灌 ) 不 同 实 值 上 的 布尔 返 湾 SCALER( 缩放 ) 鉴于 输出 范围 缩放 输入 值 
INTEGRAL( 积分 ) 积分 STACKINT( 整数 堆栈 ) 整数 堆栈 


























(1) 微分 (DERIVATE ) 
微分 功能 块 如 图 6-67 所 示 。 


了 
DEFIVATE 


RUN ENO 





图 6-67 ”微分 功能 块 


该 功能 块 用 于 取 一 个 实数 的 微分 。 如 果 CYCLE 参数 设置 的 时 间 小 于 设备 的 执行 循环 周 
期 ， 那 么 采样 周期 将 强制 与 该 循环 周期 一 致 。 注 意 : 差分 是 以 毫秒 为 时 间 基 准 计算 的 〈 也 
就 是 说 ， 求 用 1s 时 间 更 改 为 2000 的 输入 1000 的 差分 会 得 到 值 1) 。 要 将 该 指令 的 输出 换算 
成 以 秒 为 单位 表示 的 值 ， 必 须 将 该 输出 除 以 1000。 

微分 功能 块 的 参数 列表 见 表 6-71。 
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表 6-71 微分 功能 块 参数 列表 







































































参数 参数 类 型 数据 类 型 指 述 
RUN Input BOOL 模式 : 真 = 普通 模式 ; 假 = 重 置 模式 
XIN Input REAL 输入 :任意 实数 
CYCLE Input TIME 采样 周期 ,0 ~23h59m59s999ms 之 间 的 任意 实数 
XOUT Output REAL 微分 输出 
ENO Output BOOL 使 能 输出 


(2) 迟滞 (HYSTER ) 
迟 沛 指令 功能 块 如 图 6-68 所 示 。 





图 6-68 ” 迟 沛 指令 功能 块 


退 浏 指令 用 于 上 限 实 值 滞后 。 其 参数 列表 见 表 6-72 。 
表 6-72 述 滞 指令 参数 列表 






























































参 数 参数 类 型 数据 类 型 描述 
XIN1 Input REAL 任意 实数 
XIN2 Input REAL 测试 XIN1 是 否 超过 XIN2 + EPS 
EPS Input REAL 滞后 值 ( 须 大 于 零 ) 
ENO Output BOOL 使 能 输出 
Q Output BOOL 当 XIN1 超过 XIN2 + EPS 目 不 小 于 XIN2-EPS 时 为 真 


XINI1 


图 6-69 ”迟滞 指令 功能 块 指令 的 时 序 图 
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下 面 我 们 来 研究 一 下 迟滞 指令 功能 块 。 从 其 时 序 图 我 们 可 以 看 出 当 功 能 块 输入 XIN1 没 
有 达到 功能 块 的 高 预 置 值 时 〈 即 XIN2 + EPS) ， 功 能 块 的 输出 Q 始终 保持 0 状态 ， 当 输入 超 
过 高 预 置 值 时 ， 输 出 才 跳 转 为 1 状态 。 输 出 变 为 1 状态 后 ， 如 果 输 入 值 没 有 小 于 低 预 置 值 
(XIN2-EPS) ， 输 出 将 一 直 保 持 1 状态 ， 如 此 往复 。 可 见 述 沾 指 令 功 能 块 是 把 功能 块 的 输出 
的 条 件 提 高 了 ， 然 后 又 把 输出 0 的 条 件 降低 了 。 这 样 的 提高 启动 条 件 ， 降 低 停机 条 件 在 实际 
的 应 用 场合 中 能 起 到 保护 机 器 的 作用 。 

(3) 积分 (INTECRAL) 

积分 功能 块 如 图 6-70 所 示 。 








图 6-70 ”积分 功能 块 


对 一 个 实数 进行 积分 。 

提示 : 如 果 CYCLE 参数 设置 的 时 间 小 于 设备 的 执行 循环 周期 ， 那么 采样 周期 将 强制 与 
该 循环 周期 一 致 。 

首次 初始 化 INTEGRAL 功能 块 时 ， 不 会 考虑 其 初始 值 。 使 用 R1 参数 来 设置 要 用 于 计算 
的 初始 值 。 

建议 在 该 功能 块 不 要 使 用 EN 和 ENO 参数 ， 因 为 当 EN 为 假 时 循环 时 间 将 会 中 断 ， 导 致 
不 正确 的 积分 。 如 果 您 选择 使 用 EN 和 ENO 参数 ， 把 RI 和 EN 置 为 真 来 清除 现 有 的 结果 ， 
以 确保 积分 正确 。 

为 防止 丢失 积分 值 ， 控 制 器 从 PROGRAM 转换 为 RUN 或 RUN 参数 从 “ 假 ” 转 换 为 
“ 真 ”时 ， 不 会 自动 清除 积分 值 。 首 次 将 控制 器 从 PROGRAM 转换 到 RUN 模式 以 及 启动 新 
的 积分 时 ， 使 用 RI1 参数 可 清除 积分 值 。 

该 功能 块 的 参数 列表 见 表 6-73。 

表 6-73 积分 功能 块 参数 列表 
































参 数 参数 类 型 | 数据 类 型 描述 
RUN Input BOOL 模式 : 真 = 积分 , 假 = 保持 
R1 Input BOOL 重 置 重 写 
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( 续 ) 
参 数 参数 类 型 | 数据 类 型 描述 
XIN Input REAL 输入 :任意 实数 
X0 Input REAL 无 效 值 
CYCLE Input TIME 采样 周期 。0 ~ 23h59m59s999ms 间 的 可 能 
Q Output BOOL 非 Rl 
XOUT Output REAL 积分 输出 








(4) PID (IPIDCONTROLLER) 
PID 功能 块 如 图 6-71 所 示 。 





| 
Gains 


图 6-71 








Process Dutput 







SetPol Absolu_ 





FeedB ATWa. 











PID 功能 块 


该 功能 块 为 PID 控制 器 ， 它 是 系统 预 设 的 功能 块 的 组 合 。 该 功能 块 的 参数 列表 见 


表 6-74。 
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表 6-74 ”PID 功能 块 参数 列表 




































































































































































































































































参 数 参数 类 型 | 数据 类 型 描述 
Process Input REAL 过 程 值 ,从 过 程 输出 中 测量 
SetPoint Input REAL 设 定 值 
ee i A 反馈 信号 ,控制 变量 作用 于 过 程 后 的 值 ,反馈 可 以 作为 IPIDCON- 
TROLLER 的 输出 
PID 的 操作 模式 : 真 :控制 器 处 于 正常 模式 ; 
i ey BO 假 : 微 分 部 分 将 被 忽略 , 且 控 制 器 输出 将 被 强制 在 控制 限制 的 范围 内 跟 
uto npu 
. 踪 反 馈 值 ,并 且 人 允许 控制 器 在 没有 超过 输出 限制 的 条 件 下 跳 转 到 自动 调 
节 模 式 
初始 化 。 该 变量 的 一 个 跳 变 ( 真 变 为 假 或 假 变 为 真 ) 将 会 使 控制 器 在 
Initialize Input BOOL 该 循环 周期 中 剔除 一 切 比 例 增益 ( 即 初始 化 ) 。 同 时 也 初始 化 自动 调节 
(AutoTune ) 队列 
Gains Input GAIN _ PID IPIDController 的 PID 增益 , 见 GAIN _PID 数据 类 型 
AutoTune Input BOOL 当 置 为 真是 Auto 和 Initialize 为 假 时 ,开始 执行 自动 调节 阵列 
ATParameters Input AT _ Param 自动 调节 的 参数 配置 , 见 AT _ Param 数据 类 型 
用 于 处 理 错误 的 模式 : 
0 一 一 无 错误 记录 文件 ( ErrLog file) 
ErrorMode Input DINT a ca ean 
1 一 一 在 错误 记录 文件 中 记录 级 别 1 的 错误 信息 
2 一 一 在 错误 记录 文件 中 记录 级 别 1 和 级 别 2 的 错误 信息 
Output Output REAL 控制 器 的 输出 值 
AbsoluteError Output REAL 绝对 误差 (过 程 值 - 设 定 值 ) 
自动 调节 队列 的 警告 : 
0 一 一 没有 自动 调节 ;1 一 一 处 于 自动 调节 模式 ;2 一 一 已 完成 自动 调 
ATWarnings Output DINT 节 ;-1 一 一 ERROR 1 :控制 器 的 “Auto" 信号 为 真 ,没有 自动 调节 的 可 能 ,请 
将 其 置 为 假 ;-2 一 一 ERROR 2 :自动 调节 错误 ,ATDynaSet 到 期 ( 即 自动 调 
节 的 等 待 时 间 到 ) 
OutCains Output CAIN _PID 自动 调节 (AutoTune ) 后 计算 出 的 增益 


GAIN _PID 数据 类 


型 见 表 6-75 。 








表 6-75 ”GAIN _PID 数据 类 型 





























人 参 数 数据 类 型 描 ” 述 
动作 类 型 : 
DirectActing BOOL 和 
真 : 正 向 操作 ; 假 : 反 向 操作 
ProportionalGain REAL PID 比例 增益 (三 0. 0001) 
TimeIntegral REAL PID 积分 时 间 ( 三 0. 0001 ) 
TimeDerivative REAL PID 微分 时 间 ( >0.0) 
DerivativeGain REAL PID 微分 增益 ( >0.0) 
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AT _Param 数据 类 型 见 表 6-76 。 
表 6-76 AT Param 数据 类 型 












































































































































参 数 数据 类 型 描述 
Load REAL 下 载 自动 调节 的 参数 。 它 是 启动 AutoTune 时 的 输出 值 
Deviation REAL 自动 调节 偏差 。 这 是 用 于 度量 自动 调节 噪声 带 的 标准 偏差 (噪声 带 =3 * Deviation) 
Step REAL 自动 调节 的 步 长 ,必须 大 于 噪声 带 的 值 且 小 于 下 载 (Load) 的 1/2 
ATDynamSet REAL 放弃 自动 调节 前 的 等 待 时 间 ( 单 位 为 秒 ) 
eR OT 决定 输出 值 在 自动 调节 阵列 后 是 否 重 置 为 0 
真 :自动 调节 后 , 重 置 IPIDCONTROLLER 输出 为 0; 假 :输出 下 载 值 (Load) 
































如 果 要 运行 一 个 AutoTune 阵列 ，ATParameters 输入 必须 先 完 成 初始 设置 。Gain 和 Direc- 
tActing 参数 也 必须 设 定 ， 且 DerivativeGain 也 要 设置 (典型 地 为 0. 1) 。AutoTune 阵列 以 如 下 
顺序 执行 : 

1) 设置 初始 化 输入 “Initialize” 值 为 真 ; 

2) 设置 Autotune 值 为 真 ; 

3) 改变 初始 化 输入 “Initialize” 值 为 假 ; 

4) 等 待 输出 ATWarning 变 为 2; 

5) 从 “OutGains” 中 获取 返回 值 。 

为 了 完成 调试 ， 需 要 一 些 基 于 过 程 和 需要 的 微调 。 当 设置 TimeDerivative 为 0.0 时 ，IP- 
IDController 强制 DerivativeGain 为 1.0， 然 后 变 成 一 个 PI 控制 器 。 

(5) 量程 转换 (SCALER ) 

量程 转换 功能 块 如 图 6-72 所 示 。 


ENO 











Output 


Input 


InputM_ 


InputM_ 


Output. 


Output- 





图 6-72 量程 转换 功能 块 
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基于 输出 范围 量程 转换 输入 值 ， 例 如 
(Input — InputMin ) 
(InputMax - InputMin ) 


其 参数 列表 见 表 6-77。 





x (OutputMax — OutputMin) + OutputMin (6-1) 


表 6-77 量程 转换 功能 块 参数 列表 

















参数 | 参数 类 型 | 数据 类 型 描 述 参数 | 参数 类 型 | 数据 类 型 省 述 
Input Input REAL 输入 信号 OutputMin Input REAL 输出 最 小 值 

InputMin Input REAL 输入 最 小 值 OutputMax Input REAL 输出 最 大 值 

InputMax Input REAL 输入 最 大 值 Output Output REAL 输出 值 





























(6) 整数 堆栈 (STACKINT) 
整数 堆栈 功能 块 如 图 6-73 所 示 。 


STALRINT 7 


STACEIHT 
PUSH EMPTY 









图 6-73 ”整数 堆栈 功能 块 


该 功能 块 用 于 处 理 一 个 整数 堆栈 。 

STACKINT 功能 块 PUSH 和 POP 命令 的 上 升 沿 检测 。 堆 栈 的 最 大 值 为 128。 当 重 置 〈R1 
至 少 置 为 真一 次 ， 然 后 回 到 假 ) 后 OFLO 值 才 有 效 。 用 于 定义 堆栈 尺寸 的 NN 不 能 小 于 1 或 大 
于 128。 下 列 情况 下 ， 该 功能 块 将 处 理 无 效 值 : 

如 果 N<1，STACKINT 功能 块 尺寸 为 1 的 数据 ; 

如 果 N >128 ，STACKINT 功能 块 尺寸 为 128 的 数据 。 

功能 块 参数 列表 见 表 6-78 。 

表 6-78 整数 堆栈 功能 块 参数 列表 









































参 数 参数 类 型 数据 类 型 描 述 
PUSH Input BOOL 推 命令 ( 仅 当 上 升 治 有 效 ) ,把 IN 的 值 放 入 堆栈 的 项 部 
POP Input BOOL 拉 命 令 ( 仅 当 上 升 沿 有 效 ) ,把 最 后 推 人 堆栈 顶部 的 值 删除 
RI Input BOOL 重 置 堆栈 至 “ 空 ”状态 
IN Input DINT 推 的 值 
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( 续 ) 
N Input DINT 用 于 定义 堆栈 尺寸 
EMPTY Output BOOL 侍 栈 空 时 为 真 
OFLO Output BOOL 上 洲 : 堆 栈 满 时 为 真 
OUT Output DINT 栈 顶 部 的 值 , 当 OFLO 为 真 时 OUT 值 为 0 


10. 程序 控制 (Program Control ) 
序 控制 类 功能 块 指令 主要 有 和 暂停 和 限 幅 以 及 停止 并 启动 3 个 指令 ， 有 具体 说 明 如 下 : 


暂停 (SUS) 


暂停 功能 块 如 图 6-74 所 示 。 








该 功能 块 用 于 暂停 执行 Micro800 控制 器 。 其 参数 列表 见 表 6-79。 


条 人 ss 。 
SUS 
Enable 而 | 


| 





(2) 限 幅 (LIMIT) 


限 幅 功 能 块 如 图 6-75 所 示 。 
该 功能 块 用 于 限制 输入 的 整数 值 在 给 定 水 平 。 
整数 值 大 于 最 大 限 值 ， 则 用 最 大 限 值 代替 它 ; 


表 见 表 6-80。 






MIN 





LIMIT 





(3) 停止 并 重启 (TND) 


图 6-75” 限 幅 功 能 


图 6-74 暂停 功能 块 


块 


停止 并 重启 功能 块 如 图 6-76 所 示 。 














表 6-79 暂停 功能 块 参数 列表 
参数 | 参数 类 型 | 数据 类 型 描述 
SusID Input UINT 暂停 控制 器 的 ID 
ENO Output BOOL 使 能 输出 

















整数 值 的 最 大 和 最 小 限制 是 不 变 的 。 如 果 


小 于 最 小 值 时 ， 则 用 最 小 限 值 代替 它 。 参 数列 












































表 6-80 ” 限 幅 功能 块 参数 列表 
参数 | 参数 类 型 | 数据 类 型 描述 
MIN Input DINT 支持 的 最 小 值 
IN Input DINT 任意 有 符号 整数 值 
MAX Input DINT 支持 的 最 大 值 
| Nh me 在 支持 的 
范围 内 的 输出 
ENO | Output BOOL 使 能 输出 
THL 
Enable TD 





图 6-76 停止 并 重启 功能 块 
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该 功能 块 用 于 停止 当前 用 户 程序 扫描 ， 然 后 在 输出 扫描 、 输 入 扫描 和 内 部 处 理 后 ， 用 户 
程序 将 从 第 一 个 子 程序 开始 重新 执行 。 其 参数 列表 见 表 6-81。 
表 6-81 停止 并 重启 功能 块 参 数列 表 




















如 果 为 真 ,该 功能 块 动作 成 功 。 注 : 当 变量 监视 开启 时 ,监视 变量 的 值 将 赋 给 





























功能 块 的 输出 。 当 变量 监视 关闭 时 ,输出 变 


量 的 值 赋 给 功能 块 输出 





6.3.3 因数 指令 





函数 类 功能 块 主要 是 数学 函数 ， 


分 类 及 用 途 见 表 6-82。 





用 于 快速 计算 变量 之 间 的 数 


学 函数 关系 。 该 大 类 功能 块 

















表 6-82 ”函数 类 功能 块 分 类 及 用 途 
种 类 描述 
算术 ( Arithmetic) 数学 算术 运算 
二 进 制 操作 ( Binary operations) 将 变量 进行 二 进 制 运算 
布尔 运算 (Boolean ) 布尔 运算 
字符 串 操作 (Sturing manipulation ) 转换 提取 字符 








时 间 (Time) 














确定 实时 时 钟 的 时 间 范 围 , 计 算 时 间 差 


1. 算术 (Arithmetic) 





令 用 途 见 表 6-83。 


表 6-83 算术 类 功能 块 指 令 用 途 


算术 类 功能 块 指令 主要 用 于 实现 算术 函数 关系 ， 如 三 角 函 数 、 指 数 需 、 对 数 等 。 该 类 指 








功 能 了 块 描 述 
ABS( 绝 对 值 ) 取 一 个 实数 的 绝对 值 
ACOS( 反 余弦 ) 取 一 个 实数 的 反 余弦 








ACOS _LREAL( 长 实数 反 余弦 值 ) 


取 一 个 64 位 长 实数 的 反 余 弦 





ASIN( 反 正弦 ) 





取 一 个 实数 的 反正 弦 





ASIN _LREAL( 长 实数 反正 弦 值 ) 





取 一 个 64 位 长 实数 的 反正 弦 








ATAN( 反 正切 ) 


取 一 个 实数 的 反正 切 





ATAN _LREAL( 长 实数 反正 切 值 ) 











取 一 个 64 位 长 实数 的 反正 切 

































































COS( 余 弦 ) 取 一 个 实数 的 余弦 

COS _LREAL( 长 实数 余弦 值 ) 取 一 个 64 位 长 实数 的 余弦 
EXPT( 整数 指数 窒 ) 取 一 个 实数 的 整数 指数 震 
LOG( 对 数 ) 取 一 个 实数 的 对 数 (以 10 为 底 ) 
MOD( 除法 余数 ) 取 模 数 

POW( 实 数 指数 震 ) 取 一 个 实数 的 实数 指数 寡 
RAND( 随机 数 ) 随机 值 

SIN( 正弦 ) 取 一 个 实数 的 正弦 

SIN _LREAL( 长 实数 正弦 值 ) 取 一 个 64 位 长 实数 的 正弦 
SQRT( 平 方 根 ) 取 一 个 实数 的 平方 根 
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( 续 ) 

功 能 块 描 述 
TAN( 正 切 ) 取 一 个 实数 的 正切 
TAN _LREAL( 长 实数 正切 值 ) 取 一 个 64 位 长 实数 的 正切 
TRUNC( 取 整 ) 把 一 个 实数 的 小 数 部 分 截 掉 ( 取 整 ) 
Multiplication (乘法 指令 ) 两 个 或 两 个 以 上 变量 相 乘 
Addition( 加 法 指令 ) 两 个 或 两 个 以 上 变量 相 加 
Subtraction (减法 指令 ) 两 个 变量 相 减 
Division( 除法 指令 ) 两 变量 相 除 
1Gain( 直接 传送 ) 把 一 个 变量 分 配 到 男 一 个 中 
Neg( 取 反 ) 整数 取 反 


下 面 举 例 介 绍 该 类 指令 的 具体 应 用 : 
(1) 弧度 反 余 弦 值 (ACOS ) 
弧度 反 余弦 值 功能 块 如 图 6-77 所 示 。 








IN 


ALDS 





图 6-77 





弧度 反 余弦 值 功能 块 


该 功能 块 用 于 产生 一 个 实数 的 反 余弦 值 。 输 入 和 输出 都 是 弧度 。 其 参数 列表 见 表 6-84。 














表 6-84 弧度 反 余 弦 值 功能 块 参数 列表 
人 参 数 参数 类 型 数据 类 型 描 ” 述 
IN Input REAL 须 在 -1.0~1.0 之 间 
ACOS Output REAL 输入 的 反 余弦 值 (在 0.0 ~ pi 之 间 )。 无 效 输入 时 为 0.0 











(2) 除法 余数 ( 模 ) (MOD) 
除法 余数 功能 块 如 图 6-78 所 示 。 














图 





6-78 ”除法 余数 功能 块 


用 于 产生 一 个 整数 除法 的 余数 。 其 参数 列表 见 表 6-85 。 
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表 6-85 除法 余数 功能 块 参数 列表 





























参 数 参数 类 型 数据 类 型 描述 
IN Input DINT 任意 有 符号 整数 
Base Input DINT 被 除数 , 须 大 于 零 
MOD Output DINT 余数 计算 。 如 果 Base<0 , 则 输出 -1 
(3) 实数 指数 震 (POW ) 
实数 指数 需 功 能 块 如 图 6-79 所 示 。 





图 6-79 ”实数 指数 过 功能 块 





产生 如 下 形式 的 实数 指数 值 : 基底 名 (base*""”" ) 。 注 :exponent 为 实数 。 其 参数 列表 























见 表 6-86 。 
表 6-86 ”实数 指数 容 功 能 块 参数 列表 
人 参 数 参数 类 型 数据 类 型 描 述 
IN Input REAL 基底 ,实数 
EXP Input REAL 指数 值 , 震 
结果 (IN™?) 
输出 1.0, 如 果 IN 不 是 0.0 但 EXP 为 0.0 
POW Output REAL 输出 0.0, 如 果 IN 是 0.0,EXP 为 负 
输出 0.0,IN 是 0.0 ,EXP 为 0.0 
输出 0. 0 ,如 果 IN 为 负 ,EXP 不 为 整数 














(4) 随机 数 (RAND) 
随机 数 功 能 块 如 图 6-80 所 示 。 








“~ base RAND ， 
图 6-80 ”随机 数 功能 块 


从 一 个 定义 的 范围 中 ,产生 一 组 随机 整数 值 。 其 参数 列表 见 表 6-87。 
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表 6-87 随机 数 功 能 块 参数 列表 









































参 。 数 参数 类 型 | 数据 类 型 描 述 
bee Input DINT 定义 支持 的 数值 范围 
RAND Output DINT 随即 整数 值 ,在 (0 ~base - 1) 范围 内 





(5) 乘 指令 (Maultiplication) 
乘 指令 功能 块 如 图 6-81 所 示 。 


EN ENO | 








图 6-81 乘 指 令 功 能 块 
可 以 运算 额外 输入 变量 。 其 参数 列表 见 表 





两 个 及 多 个 整数 或 实数 的 乘法 运算 。 注 意 : 























0-88 。 
表 6-88 ” 乘 指令 功能 块 参数 列表 
参 数 | 参数 类 型 数据 类 型 描 ” 述 
il Input & i 可 以 是 整数 或 实数 (所 有 的 输入 变量 
INT-USINT-BYTE-INT-UINT-WORD-DINT-UDINT- | 、 , 、 
这 Input 必须 是 同一 格式 ) 
DWORD-LINT-ULINT-LWORD-REAL-LREAL 
O1 Output 输入 的 乘法 








(6) 直接 传送 指令 (1 gain) 
直接 传送 指令 功能 块 如 图 6-82 所 示 。 


1 ealrn 


ENO 





图 6-82 ”直接 传送 指令 功能 块 








直接 将 输入 和 输出 相连 接 ， 当 与 布尔 非 一 起 使 用 时 ， 将 一 个 让 复制 移动 到 ol 中 去 。 其 












































参数 列表 见 表 6-89 。 
表 6-89 直接 传送 指令 功能 块 参数 列表 
参 数 | 参数 类 型 数据 类 型 描述 
il Input BOOL-DINT-REAL-TIME-STRING-SINT-USINT-INT- 输入 和 输出 必须 使 用 相同 的 格式 
UINT-UDINT-LINT-ULINT-DATE-LREAL-BYTE-WORD- 
ol Output [pwOoRD-LWORD 输入 和 输出 必须 使 用 相同 的 格式 
使 能 信号 输出 








BOOL 
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(7) 取 负 指令 (Neg) 
取 负 指令 功能 块 如 图 6-83 所 示 。 








图 6-83 ” 取 负 指令 功能 块 


[参数 列表 见 表 6-90 。 
表 6-90 取 负 指令 功能 块 参数 列表 


机 





参 。 数 | 参数 类 型 数据 类 型 


描 述 








SINT-INT-DINT-LINT-REAL-LREAL 











输入 和 输出 必须 有 相同 的 数据 类 型 





下 面 通 过 几 个 例子 讲解 一 下 算术 指令 的 用 法 。 
电动 机 连续 运行 时 间 计 时 如 图 6-84 所 示 。 









start TON_1Q 


FS 


T#1h 





time_totalize 


time_totalize 





timefull 
EN ol 


time_totalize 


timefull 


time_totalize 





图 6-84 电动 机 连续 运行 时 间 计 时 





158 


第 6 章 ”Micro800 控制 器 的 编程 指令 








这 个 程序 实现 对 电动 机 连续 运行 时 间 的 计时 ， 用 于 电动 机 保养 。 梯 级 一 是 自 复位 的 计时 
器 ， 循 环 计时 1h。 计 时 器 每 计时 1h,， 通过 TON _1.Q 位 输出 控制 time _ totalize 自 加 一 ， 当 
iime totalize 大 于 5 时 ， 输 出 timefull 位 。 提 醒 电动 机 已 经 连续 运行 sh， 需要 停机 。 最 后 一 
个 梯级 用 于 复位 timefull 和 time _ totalize。 

定 标 运算 梯级 逻辑 如 图 6-85 所 示 。 















unscale_min 31140.0 unscale_max 


scale_max 


scale_min 


scale_max 





unscale_max 






unscale_min scale_min 





input_data scaled data 




















图 6-85 “ 定 标 运算 梯级 逻 加 


这 个 程序 是 定 标 运算 的 梯级 逻辑 。 梯 级 一 和 梯级 二 使 用 lgain 指令 设 定 未 标定 范围 和 标 
定 范围 ， 然 后 用 减法 指令 计算 出 未 标定 范围 和 标定 范围 上 下 限 之 差 ， 并 分 别 存 放 到 标签 a 和 
标签 b 中 ， 然 后 用 除法 指令 计算 b 除 以 a， 结 果 存 放 到 标签 k 中 。 最 后 输入 数据 与 k 做 乘 
法 ， 得 到 定 标 后 的 输入 值 。 

2. 二 进 制 操作 (Binary Operations ) 

二 进 制 操作 类 指令 主要 用 于 二 进 制 数 之 间 的 与 或 非 运算 以 及 实现 屏蔽 、 位 移 等 功能 ， 该 
类 功能 块 指令 用 途 见 表 6-91。 

表 6-91 ”二进制 操作 功能 块 指令 用 途 
































功 能 块 描述 
AND _MASK( 与 屏蔽 ) 整数 位 到 位 的 与 屏蔽 
NOT__MASK( 非 屏蔽 ) 整数 位 到 位 的 取 反 
OR _ MASK( 或 屏蔽 ) 整数 位 到 位 的 或 屏 项 
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( 续 ) 
功 能 块 描述 
ROL( 左 循环 ) 将 一 个 整数 值 左 循环 
ROR( 右 循环 ) 将 一 个 整数 值 右 循环 
SHL( 左 移 ) 将 整数 值 左 移 
SHR( 右 移 ) 将 整数 值 右 移 
XOR _MASK( 异 或 屏蔽 ) 整数 位 到 位 的 异 或 屏蔽 
AND( 逻辑 与 ) 布尔 与 
NOT( 逻辑 非 ) 布尔 非 
OR( 风 辑 或 ) 布尔 或 
XOR( 逻辑 异 或 ) 布尔 异 或 
下 面 将 举例 介绍 该 类 指令 : 
(1) 取 反 (NOT MASK) 
取 反 功能 块 如 图 6-86 所 示 。 
HOT_MASE 
= EN ENG 
IN NOT _ 
图 6-86” 取 反 功 能 块 
整数 值 位 与 位 的 取 反 。 其 参数 列表 见 表 6-92 。 
表 6-92 取 反 功能 块 参数 列表 
参 数 参数 类 型 数据 类 型 描 述 
IN Input DINT 须 为 整数 形式 
NOT_ MASK Output DINT 32 位 形式 的 IN 的 位 与 位 取 反 
ENO Output BOOL 使 能 输出 














例如 : 16#234 取 NOT MASK 结果 为 16#FFFF EDCB。 


(2) 左 循环 (ROL) 
左 循环 功能 块 如 图 6-87 所 示 。 


FDL 
EN ENG 


=IN ROL 





+ NbR 
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图 6-87 ” 左 循环 功能 块 
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对 于 32 位 整数 值 ， 把 其 位 向 左 循环 。 其 参数 列表 见 表 6-93 。 
表 6-93 左 循环 功能 块 参数 列表 
参 数 参数 类 型 数据 类 型 描 ” 述 
IN Input DINT 整数 值 
NbR Input DINT 要 循环 的 位 数 , 须 在 1 ~31 范围 内 
ROL Output DINT 左 移 之 后 的 输出 , 当 NbR <0 时 ,无 变化 输出 
ENO Output BOOL 使 能 输出 





(3) 左 移 〈SHL) 








左 移 功能 块 如 图 6-88 所 示 。 


对 于 32 位 整 














数值 ， 把 其 位 向 左 移 。 最 低 有 效 位 用 0 替代 。 





其 参数 列表 见 表 6-94 。 





























表 6-94 左 移 功能 块 参数 列表 
参 数 | 参数 类 型 | 数据 类 型 描述 
IN Input DINT 整数 值 
NbS Input DINT 要 移动 的 位 数 , 须 在 1 ~31 范围 内 
SHL Output DINT 左 移 之 后 的 输出 , 当 NbR<0 时 ,无 变化 输出 


(4) 逻辑 与 (AND) 
逻辑 与 功能 


用 在 两 个 或 更 多 表达 式 之 间 的 布尔 “与 ” 


数列 表 见 表 6-95 。 


块 如 图 6-89 所 示 。 





图 6-89 ”逻辑 与 功能 块 





运算 。 注 


2 
局 : 


可 以 运算 额外 输入 变量 。 
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表 6-95 ”逻辑 与 功能 块 参 数列 表 



















































































参 数 参数 类 型 数据 类 型 描述 
il Input BOOL 
这 Input BOOL 
ol Output BOOL 输入 表达 式 的 布尔 与 运 和 
3. 布尔 运算 (Boolean) 
布尔 运算 功能 块 指 令 用 途 见 表 6-96。 
表 6-96 布尔 运算 功能 块 指令 用 途 
功能 块 
MUX4B 与 MUX4 类 似 ,但 是 能 接受 布尔 类 型 的 输入 型 的 值 
MUX8B 与 MUX8 类 似 , 但 是 能 接受 布尔 类 型 的 输入 型 的 值 
TTABIE 通过 输入 组 合 ,输出 相应 的 值 














(1) 4 选 1 (MUX4B) 
4 选 1 功能 块 如 图 6-90 所 示 。 

















| MRAE | 
EN MUxAB 














在 4 个 布尔 类 型 的 数 中 选择 一 个 并 输出 。 其 参数 列表 见 表 6-97。 
表 6-97 4 选 1 功能 块 参数 列表 
参 。 数 类 型 | 数据 类 型 描述 
Selector USINT 整数 值 选择 器 , 须 为 0 ~3 中 的 一 个 值 
INO BOOL 任意 布尔 型 输入 
JIN1 BOOL 任意 布尔 型 输入 
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( 续 ) 
参 数 参数 类 型 | 数据 类 型 描述 
IN2 Input BOOL 任意 布尔 型 输入 
IN3 Input BOOL 任意 布尔 型 输入 








可 能 为 :IN0 ,如 果 Selector =0;IN1 ,如 果 Selector =1;IN2 ,如 果 Selector 
MUX4B Output BOOL =2;IN3 ,如 果 Selector =3 
如 果 Selector 为 其 他 值 时 ,输出 为 “ 假 ” 

















(2) 组 合 数 (TTABLE) 
组 合 数 功 能 块 如 图 6-91 所 示 。 





图 6-91 组 合 数 功能 块 


UN ， 给 出 输出 值 。 该 功能 块 有 4 个 输入 ， 有 16 种 组 合 。 可 以 在 真 值 表 中 
找到 这 些 组 合 ， 对 于 每 一 种 组 合 ， 都 有 相应 的 输出 值 匹配 。 输 出 数 的 组 合 形式 取决 于 输入 和 
该 功能 块 函 数 的 联系 。 其 参数 列表 见 表 6.98。 

表 6-98 组 合 数 功能 块 参数 列表 





















































参 数 参数 类 型 数据 类 型 描述 
Table Input UINT 布尔 函数 的 真 值 表 
INO Input BOOL 任意 布尔 输入 值 
IN1 Input BOOL 任意 布尔 输入 值 
IN2 Input BOOL 任意 布尔 输入 值 
IN3 Input BOOL 任意 布尔 输入 值 
TTABLE Output BOOL 输入 组 合 而 成 的 输出 值 
































4. 字符 串 操作 (String Manipulation ) 
字符 串 操 作 类 功能 块 指令 主要 用 于 字符 串 的 转换 和 编辑 ， 其 用 途 见 表 6-99 。 
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表 6-99 字符 串 操 作 功能 块 指令 用 途 



































功 能 块 描述 

ASCII( ASCII 码 转换 ) 把 字符 转换 成 ASCII 码 

CHAR( 字 符 转 换 ) 把 ASCII 码 转换 成 字符 

DELETE (删除 ) 州 除 子 字 符 串 

FIND( 搜 索 ) 搜索 子 字符 串 

INSERT( 椒 入 ) 谱 和 人 子 字符 串 

LEFT( 左 提取 ) 提取 一 个 字符 串 的 左边 部 分 
MID( 中 间 提 取 ) 提取 一 个 字符 串 的 中 间 部 分 





MLEN( 字符 串 长 度 ) 


获取 字符 串 长 度 








REPLACE( 替代 ) 





替换 子 字符 串 





RICHT( 右 提取 ) 


下 面 将 举例 介绍 该 类 功能 块 指令 : 


(1) ASCI 码 转换 (ASCII) 


生成 ASCI 功能 块 如 图 6-92 所 示 。 








提取 一 个 字符 串 的 右边 部 分 





图 6-92 生成 ASCI 功能 块 





将 字符 串 里 的 字符 变 成 ASCII 码 。 其 参数 列表 见 表 6-100。 
表 6-100 ”生成 ASCII 功能 块 参数 列表 

































































参 数 | 参数 类 型 | 数据 类 型 描述 
IN Input STRING 任意 非 空 字 符 串 
Pos Input DINT 设置 要 选择 的 字符 位 置 (1 ~ len) (len 是 在 IN 中 设置 的 字符 串 长 度 
ASCII Output DINT 被 选 字符 的 代码 (0 ~255) ,若是 0 则 Pos 超出 了 字符 串 范围 
ENO Output BOOL 使 能 输出 
(2) 删除 (DELETE ) 
删除 功能 块 如 图 6-93 所 示 。 
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图 6-93 ”删除 功能 块 


删除 字符 串 中 的 一 部 分 。 其 参数 列表 见 表 6-101。 
表 6-101 删除 功能 块 参数 列表 
参 数 | 参数 类 型 | 数据 类 型 

















描述 
IN Input STRING 任意 非 空 字 符 串 
NbC Input DINT 要 删除 的 字符 个 数 
Pos Input DINT 第 一 个 要 删除 的 字符 位 置 (字符 串 的 第 一 个 字符 地 址 是 1) 
































如 下 情况 之 一 :1. 已 修改 的 字符 串 
DELETE Output STRING “| 始 f 











;2. 空 字 符 串 (如 果 Pos <1) ;3. 初 
上 字符 串 ( 如 果 Pos > IN 中 输入 的 字符 串 长 度 ) ;4 初始 化 字符 串 ( 如 
果 NbC<0) 




















(3) 搜索 (FIND) 
搜索 功能 块 如 图 6-94 所 示 。 





图 6-94 ”搜索 功能 块 


定位 和 提供 子 字 符 串 在 字符 串 中 的 位 置 。 该 功能 块 的 参数 列表 见 表 6-102。 
表 6-102 搜索 功能 块 参数 列表 














人 参 数 参数 类 型 | 数据 类 型 描述 
In Input STRING 任意 非 空 字符 串 
Pat Input STRINC 任意 非 空 字符 串 ( 样品 Pattern ) 
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( 续 ) 
人 参 数 参数 类 型 | 数据 类 型 描述 
可 能 是 如 下 情况 :0: 没 有 发 现 样品 子 字符 串 ; 子 字符 串 Pat 第 一 次 出 现 
ey hi Ee We Be | We: ey 字符 串 ; 子 字符 串 Pa 次 出 
的 第 一 个 字符 的 位 置 (第 一 个 位 置 为 1) 
ENO Output BOOL 使 能 输出 





(4) 左 提 取 (LEFT) 


左 提取 功能 块 如 图 6-95 所 示 。 


该 功能 块 用 于 提取 字符 串 中 用 户 定义 的 左边 的 字符 个 数 。 
表 6-103 左 提 取 功 能 块 参数 列表 














图 6-95 左 提取 功能 块 


其 参数 列表 见 表 6-103 。 



































人 参 数 参数 类 型 | 数据 类 型 描述 
IN Input STRING 任意 非 空 字符 串 
NbC Input DINT 要 提取 的 字符 个 数 ,该 数 不 能 大 于 IN 中 输入 的 字符 长 度 
IN 中 输入 的 字符 的 左边 部 分 (长 度 为 NbC 定义 的 长 度 ) ,可 能 为 如 下 
LEFT Output STRING 情况 : 空 字 符 串 :如 果 NbC <0; 
完整 的 IN 字符 串 : 如 果 NbC>IN 中 字符 串 的 长 度 
ENO Output BOOL 使 能 输出 





S. 时 间 (Time) 


时 间 类 功能 块 指令 主要 用 于 确定 实时 时 钟 的 年 限 和 星期 范围 ， 以 及 计算 时 间 差 。 具 体 用 
途 见 表 6-104。 


功 能 块 
DOY( 年 份 匹配 ) 





表 6-104 时 间 类 功能 块 指令 用 途 





TDF( 时 间 差 ) 








如 果实 时 时 钟 在 年 设置 


























描 述 
设置 范围 内 , 则 置 输出 为 真 











TOW( 星期 匹配 ) 





计算 时 间 差 














如 果实 时 时 钟 在 星期 设置 范围 内 , 则 置 输出 为 ] 











下 面 将 举例 介绍 该 类 功能 块 指令 的 用 途 


(1) 年 份 匹配 (DOY) 
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年 份 匹配 功能 块 如 图 6-96 所 示 。 





图 6-96 “年份 匹配 功能 块 


该 功能 块 有 4 个 输入 通道 ， 当 实时 时 钟 (Real-Time Clock ，RTC) 的 值 在 4 个 通道 中 任 
意 一 个 时 钟 的 年 份 范 围 内 时 ， 功 能 块 输出 为 真 。 如 果 没 有 RTC， 则 输出 总 为 假 。 其 参数 列 
表 见 表 6-105 。 
表 6-105 年 份 匹 配 功能 块 参数 列表 
参数 参数 类 型 数据 类 型 描 述 
TimeA Input DOYDATA 见 DOYDATA 数据 类 型 通道 A 的 年 份 设置 
B 的 年 份 设置 
TimeC Input DOYDATA 见 DOYDATA 数据 类 型 通道 C 的 年 份 设置 
TimeD Input DOYDATA 见 DOYDATA 数据 类 型 通道 D 的 年 份 设置 
真 : 实 时 时 钟 (RTC) 的 值 在 4 个 通道 中 任意 一 
个 时 钟 的 年 份 范 围 内 




















TimeB Input DOYDATA 见 DOYDATA 数据 类 型 通道 
















































































DOY Output BOOL 


























DOYDATA 数据 类 型 见 表 6-106 。 
表 6-106 DOYDATA 数据 类 型 


































































































Enable BOOL 真 :使 能 ; 假 :无 效 
YearlyCenturial BOOL 计时 器 类 型 (0 :年 份 计 时 器 ;1 :世纪 计时 器 ) 

YearOn UINT 年 的 开始 值 ( 须 在 2000 ~2098 之 间 ) 
MonthOn USINT 的 开始 值 ( 须 在 1 ~12 之 间 ) 

DayOn USINT 天 的 开始 值 ( 须 在 1 ~31 之 间 , 且 须 与 MonthOn 匹配 ) 
YearOff UINT 年 结束 值 ( 须 在 2000 ~2098 之 间 ) 
MonthOff USINT 结束 值 ( 须 在 1~12 之 间 ) 

DayOff USINT 天 结束 值 ( 须 在 1 ~31 之 间 , 且 须 与 MonthOn 匹配 ) 
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6.3.4 运算 符 


运算 符 类 功能 块 指令 也 是 Micro800 控制 器 的 主要 指令 ， 该 大 类 指令 主要 用 于 转换 数据 
类 型 以 及 比较 ， 其 中 比较 指令 在 编程 中 占有 重要 地 位 ， 它 是 一 类 简单 有 效 的 指令 。 该 指令 分 
类 见 表 6-107。 























表 6-107 运算 符 类 功能 块 指令 分 类 
种 类 描 述 
数据 转换 ( Data conversion) 将 0 为 所 需 数据 


比较 (Comparators) 区 和 

















1. 数据 转换 (Data Conversion ) 
数据 转换 功能 块 指 令 主要 用 于 将 源 数据 类 型 转换 为 目标 数据 类 型 ， 在 整 型 、 时 间 类 型 、 
字符 串 类 型 的 数据 转换 时 有 限制 条 件 ， 使 用 时 须 注 意 。 该 类 功能 块 指令 用 途 见 表 6-108。 
表 6-108 ”数据 转换 功能 块 指令 


























































































































功 能 块 描述 
ANY _TO _BOOL( 布尔 转换 ) 转换 为 布尔 型 变量 
ANY _TO _ BYTE( 字 节 转 换 ) 转换 为 字 节 型 变量 
ANY _TO _ DATE( 日 期 转换 ) 转换 为 日 期 型 变量 
ANY TO DINT( 双 整 型 转换 ) 转换 为 双 整 型 变量 
ANY _TO _DWORD( 双 字 转 换 ) 转换 为 双 字 型 变量 
ANY TO _INT( 整 型 转换 ) 转换 为 整 型 变量 
ANY _ TO _LINT( 长 整 型 转换 ) 转换 为 长 整 型 变量 
ANY _TO _LREAL( 长 实 型 转换 ) 转换 为 长 实数 型 变量 
ANY_TO _ LWORD( 长 字 转 换 ) 转换 为 长 字 型 变量 
ANY _TO _ REAL( 实 型 转换 ) 转换 为 实数 型 变量 
ANY_ TO _SINT( 短 整 型 转换 ) 转换 为 短 整 型 变量 
ANY _TO _ STRING( 字符 串 转换 ) 转换 为 字符 串 型 变量 
ANY TO _TIME( 时 间 转 换 ) 转换 为 时 间 型 变量 
ANY TO UDINT( 无 符号 双 整 型 转换 ) 转换 为 无 符号 双 整 型 变量 
ANY _TO _ UINT( 无 符号 整 型 转换 ) 转换 为 无 符号 整 型 变量 
ANY _TO _ ULINT( 无 符号 长 整 型 转换 ) 转换 为 无 符号 长 整 型 变量 
ANY_ TO __USINT( 无 符号 短 整 型 转换 ) 转换 为 无 符号 短 整 型 变量 
ANY _TO _ WORD( 字 转换 ) 转换 为 字 变 量 








下 面 举例 说 明 该 类 功能 块 的 应 用 
(1) 布尔 转换 (ANY _TO _ BOOL) 
转换 成 布尔 变量 功能 块 如 图 6-97 所 示 。 


ANY TO BODL 


EN ol 





图 6-97 转换 成 布尔 变量 功能 块 
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将 变量 转 到 布 尔 变 量 。 其 参数 列表 见 表 0-109 O 






























































车 作 
表 6-109 转换 成 布尔 变量 功能 块 参数 列表 
人 参 数 参数 类 型 数据 类 型 描 述 
SINT-USINT-BYTE-INT-UINT-WORD-DINT- 
il Input UDINT-DWORD-LINT-ULINT-LWORD-REAL- 任何 非 布 尔 值 
LREAL-TIME-DATE-STRING 
可 能 为 :“ 真 ” ,对 于 非 零 数 量 值 而 言 ; 
“ 假 ”, 对 于 零 数量 值 而 言 ; 
ol Output BOOL 人 
“ 真 " ,对 于 一 个 “ 真 "字符 申 而 言 ; 
“ 假 ”, 对 于 一 个 “ 假 "字符 串 而 言 


























(2) 短 整 型 转换 (ANY TO SINT) 
转换 成 短 整 型 功能 块 如 图 6-98 所 示 。 


| ATY TD SINT 





“= EN END 





图 6-98 转换 成 短 整 型 功能 块 








把 输入 变量 转换 为 8 位 短 整 型 变量 。 其 参数 列表 见 表 6-110。 
表 6-110 ”转换 成 短 整 型 功能 块 参数 列表 


























参数 参数 类 型 | 数据 类 型 描 述 
1] Input 非 短 整 型 任何 非 短 整 型 值 
计时 器 的 毫秒 数 ,这 是 一 个 实数 或 被 字符 串 代 替 的 小 数 的 整数 部 分 ,可 
ol Output SINT ps 
能 为 :“0”,IN 为 假 ;“1” ,IN 为 真 
ENO Output BOOL 使 能 信号 输出 








(3) 时 间 转 换 (ANY _TO __TIME ) 
转换 成 时 间 功 能 块 如 图 6-99 所 示 。 


ATY TD TIIE “ 












EN END 





图 6-99 ”转换 成 时 间 功 能 块 














把 输入 变量 (除了 时 间 和 日 期 变量 ) 转换 为 时 间 变 量 。 其 参数 列表 见 表 6-111。 
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表 6-111 转换 成 时 间 功 能 块 参数 列表 









































人 参 数 参数 类 型 | 数据 类 型 描述 
， 任何 非 时 间 和 日 期 变量 。IN( 当 IN 为 实数 时 , 取 其 整数 部 分 ) 是 以 毫 
il Input 见 描述 i ep Es 
秒 为 单位 的 数 。STRING ;毫秒 数 , 例 如 300032 代表 5min32ms 
ol Output TIME 代表 IN 的 时 间 值 ,1193h2m47s295 ms 表示 无 效 输 入 
ENO Output BOOL 使 能 信号 输出 

















(4) 字符 串 转换 (ANY TO STRING) 
转换 成 字符 串 功 能 块 如 图 6-100 所 示 。 





把 输入 变量 转换 为 字符 串 变 量 。 
表 6-112 ”转换 成 字符 串 功 能 块 参数 列表 








图 6-100 ”转换 成 字符 串 功 能 块 


其 参数 列表 见 表 6-112。 












































参 数 参数 类 型 | 数据 类 型 描述 

il Input 见 描述 任何 非 字 符 串 变量 
如 果 IN 为 布尔 变量 , 则 为 “ 假 " 或 “ 真 ” 
如 果 IN 是 整数 或 实数 变量 , 则 为 小 数 

ol Output STRING 如 果 IN 为 TIME 值 ,可 能 为 : 
TIME timel ;STRING sl ;timel : = 13ms 
sl: =ANY_TO_STRING(timel);( *sl =’0s13’ *) 

ENO Output BOOL 使 能 信号 输出 











2. 比较 (Comparators ) 
比较 功能 块 指令 主要 用 于 数据 之 间 的 大 小 等 于 比较 ， 
用 途 见 表 6-113。 





是 编程 时 一 种 简单 有 效 的 指令 。 


表 6-113 比较 功能 块 指令 用 途 


其 


~ 






































功 能 块 描 述 
Equal( 等 于 ) 比较 两 数 是 否 相 等 
Greater Than( 大 于 ) 比较 两 数 是 否 其 中 一 个 大 于 另 一 个 
Greater Than or Equal( 大 于 或 等 于 ) 比较 两 数 是 否 其 中 一 个 大 于 或 等 于 另 一 个 
Less Than( 小 于 ) 比较 两 数 是 否 其 中 一 个 小 于 另 一 个 
Less Than or Equal( 小 于 或 等 于 ) 比较 两 数 是 否 其 中 一 个 小 于 或 等 于 另 一 个 


下 面 举例 说 明 该 类 功能 块 的 具体 应 用 : 
等 于 (Equal) 
等 于 功能 块 如 图 6-101 所 示 。 
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ol 





图 6-101 等 于 功能 块 


对 于 整 型 、 实 数 、 时 间 型 、 日 期 型 和 字符 串 型 输入 变量 ， 比 较 第 一 个 输入 和 第 二 个 输 
入 ， 并 判断 是 否 相等 。 其 参数 列表 见 表 6-114。 
表 6-114 ”等 于 功能 块 参数 列表 


















































参 数 参数 类 型 数据 类 型 描述 
il Input BOOL-SINT-USINT-BYTE-INT-UINT-WORD-| 两 个 输入 必须 有 相同 的 数据 类 型 。 
DINT-UDINT-DWORD-LINT-ULINT-LWORD- |TIME 类 型 输入 只 在 ST 和 工 编程 中 使 用 。 
这 Input REAL-LREAL-TIME-DATE-STRING 布尔 输入 不 能 在 IL 编程 中 使 用 
ol Output BOOL 当 i = 这 时 为 真 



































提示 : 由 于 TON 、TP 和 TOF 功能 块 作用 ， 不 推荐 比较 TIME 变量 是 否 相 等 。 

下 面 通过 一 个 例子 讲解 比较 指令 的 使 用 方法 。 

如 图 6-102 所 示 ， 这 个 程序 用 来 控制 红 灯 和 蓝 灯 的 亮 灭 ， 红 灯 前 4s 亮 ， 后 4s 灭 ; 蓝 灯 
前 4s 灭 ， 后 4s 亮 。 梯 级 一 为 自 复 位 计时 器 ， 用 来 实现 8s 循环 计时 。 当 TON _1. ET 小 于 等 
于 4s 时 ， 置 位 red， 复 位 blue。 当 TON _ 1.ET 大 于 4s 时 ， 置 位 blue， 复 位 red。 


start TON_1Q ON I 


TON 
pn | re 











TON_1.ET 
mm i] 
T#4s 
i 
TON_1.ET 
ee |] 
T#4s 





图 6-102 ”比较 指令 应 用 
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6.4 小 结 


PLC 的 编程 语言 种 类 很 多 ， 包 括 梯形 图 、 结 构 文本 、 顺 序 结 构图 等 。 在 Micro800 控制 
器 中 最 常用 的 是 梯形 图 语言 。Miero800 控制 器 具有 丰富 的 指令 系统 ， 包 括 : 梯形 图 常用 指 
令 、 功 能 块 指令 、 函 数 指令 和 操作 指令 。 编 程 是 PLC 实现 工业 控制 的 关键 ， 基 本 指令 的 编 
程 是 学 习 编程 的 基础 ， 当 然 我 们 的 目的 是 编 出 结构 更 简洁 和 功能 更 强大 的 程序 ， 因 此 高 级 指 
令 的 学 习 不 可 或 缺 ， 在 后 面 的 章节 中 就 将 运用 到 MSG 通信 指令 。 这 些 功能 使 Micro800 控制 
器 可 以 完全 满足 客户 的 简洁 、 经 济 和 实用 的 要 求 。 








1. 利用 两 个 定时 器 和 一 个 输出 点 设计 一 个 闪烁 信号 源 ， 使 输出 的 闪烁 信号 周期 为 3s， 
产生 一 波形 ， 占 空 比 为 2: 1。 

2. 读 取 远 辑 量 输 入 模块 的 输入 状态 ， 记 录 每 个 逻辑 量 输入 状态 的 改变 。 编 写 一 段 中 断 
处 理 程 序 来 处 理 引 起 输入 模块 输入 状态 改变 的 情况 (如 有 硬件 出 问题 了 )。 

3. 设 有 一 个 知识 竞赛 抢答 装置 ， 提 出 如 下 控制 要 求 : 

主持 人 用 一 个 开关 控制 3 个 抢答 桌 ， 参 赛 者 若 要 回答 主持 人 所 提问 题 时 需 抢 先 按 下 旧 上 
的 按钮 。 主 持 人 说 出 题目 后 ， 谁 抢先 按 下 桌 上 的 按钮 谁 的 桌 上 的 灯 即 亮 。 这 时 主持 人 按 控 制 
按钮 后 灯 才 熄灭 ， 否 则 一 直 亮 着 。3 个 抢答 桌 的 按钮 作 如 下 安排 : 一 个 抢答 旧 上 是 儿童 组 ， 
桌 上 有 两 只 按钮 ， 并 联 形式 ， 无 论 按 哪 一 只 ， 桌 上 的 灯 都 亮 ; 第 二 个 抢答 桌 是 大 学 生 组 ， 桌 
子 上 也 有 两 只 按钮 ， 串 联 形式 ， 只 有 两 只 按钮 都 按 下 ， 桌 上 的 灯 才 亮 ; 第 三 组 是 中 学 生 组 ， 
桌 上 只 有 一 只 按钮 ， 且 只 有 一 个 人 ， 一 按 灯 即 亮 。 当 主持 人 将 开关 置 于 开 状 态 时 ，10s 之 内 
若 有 人 按 抢答 按钮 ， 电 铃 即 发 出 声响 。 

4. 控制 机 械 手 运动 的 循环 过 程 为 : 初始 位 置 、 启 动 、 夹 紧 、 正 转 、 松 开 、 反 转 、 回 原 
位 、 停 止 。 夹 紧 、 松 开 的 时 间 均 为 108， 正 转 、 反 转 的 时 间 均 为 13s， 请 设计 一 个 逻辑 控制 
程序 。 

5. 简要 描述 MSG 指令 的 工作 机 理 。 

6. 简要 描述 HSC 指令 的 工作 机 理 。 























1. 有 10 个 学 生 ， 每 个 学 生 的 数据 包括 学 号 、 姓 名 、 三 门 课 的 成 绩 ， 输 入 10 个 学 生 的 
数据 ， 要 求 计算 三 门 课 的 平均 成 绩 ， 分 别 统计 平均 成 绩 高 于 80、 高 于 70 分 低 于 80 分 、 高 
于 60 分 而 低 于 70 分 、 低 于 60 分 的 学 生 ， 并 降序 排名 。 

2. 利用 顺序 进出 指令 编写 交通 灯 控 制程 序 。 
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复写 
速度 控制 系统 


| 学 悦目 标 


e 了解 速度 控制 系统 的 结构 
e PowerFlex 4M 变频 器 的 LIAO 端子 接线 
e PowerFlex 4M 变频 器 的 内 置 键盘 操作 


e PowerFlex 4M 变频 器 的 Modbus 网 络 控制 





。 设计 速度 控制 系统 


Micro800 控制 系统 








7.1 速度 控制 系统 结构 


罗 殉 韦 尔 自动 化 控制 单元 系列 中 的 速度 控制 解决 方案 经 过 优化 设计 ， 不 但 能 提供 所 需要 
的 控制 ， 还 能 最 大 程度 的 降低 成 本 和 面板 空间 。 以 Micro830 控制 器 为 核心 的 速度 控制 系统 
的 结构 如 图 7-1 所 示 。 








@ 畏 sw Rom 


Panel View600 PowerFlex4M 变频 器 


RS-485 端口 








































































终端 电阻 














图 7-1 速度 控制 系统 结构 


以 Micro830 控制 器 为 核心 的 速度 控制 系统 采用 PanelView Component 人 机 界面 ， 可 以 通 
过 Modbus 网 络 进行 远程 操作 。 通 过 预先 编辑 好 的 人 机 界面 以 及 内 置 状 态 和 报警 监控 ， 对 控 
制 过 程 进行 设置 和 调试 ， 并 利用 低 成 本 的 串 行 网 络 来 控制 和 监视 多 台 变 频 器 。 

速度 控制 单元 的 工作 原理 为 ，Micro830 控制 器 经 过 编程 作为 RS-485 的 工作 主 站 。 控 制 
器 通过 消息 指令 (MSG _MODBUS) 子 例 程 与 由 多 台 PowerFlex 4M 变频 器 组 成 的 网 络 进行 通 
信 ， 控 制 每 台 变频 器 的 启动 、 停 止 和 方向 ， 监 视 速 度 和 故障 等 。PanelView Component 终端 
通过 标准 模板 为 操作 员 提 供 控制 、 状 态 和 诊断 屏幕 。 除 此 之 外 ， 还 包括 用 于 电源 分 配 、 电 路 
保护 、 连 接 性 和 传感器 的 组 件 ， 以 节省 成 本 的 方式 满足 完整 控制 解决 方案 的 要 求 。 通 过 RS- 
485 和 RS-232 网 络 ， 使 用 智能 变频 器 ， 有 助 于 在 提供 应 用 所 需 功能 的 同时 ,减少 控制 系统 
的 费用 。 

Micro830 控制 器 通过 串口 与 上 位 机 进行 通信 ， 将 其 通道 6 组 态 为 基于 RS-485 的 Modbus 
通信 协议 〈 参 见 第 4 章 ，RS-485 通信 ) ， 控 制 变频 器 的 运行 ， 在 Modbus 节点 上 可 以 连接 多 
台 变 频 器 。 选 择 PowerFlex 4M 变频 器 作为 驱动 设备 。 速 度 控制 系统 单元 组 件 见 表 7-1。 

表 7-1 速度 控制 系统 单元 组 件 


















































组 件 目录 号 组 件 目录 描述 
2080-LC3024QWB Micro830 :24V 直流 电源 ,24V 数字 输入 (14 个 ) ,继电器 输出 (10 个 ) 
1761-CBL-PMO2 电缆 :将 Micro830 通道 2 的 RS-232 与 触摸 屏 的 RS-232 端口 连接 
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波 
~ 
翘 
洲 
洱 
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Sy 












































( 续 ) 
组 件 目录 号 组 件 目录 描述 
22B-D4PON104 PowerFlex 4M 交流 变频 器 :AC480V ,3 相 ,2.5A ,0.75kW ,1HP 
CM220-FCOO118AXMCA CM220- 密 封 式 小 型 矢量 交流 电动 机 :1HP ,1800r/min 
2711-K6C14 PanelView600 触摸 屏 终端 








速度 控制 系统 的 Micro830 速度 控制 例 程 支持 与 1 ~8 个 PowerFlex 4M 变频 器 进行 Modbus 
通信 。 但 是 ， 由 于 Modbus 网 络 通信 时 一 次 只 能 与 一 台 设 备 进 行 通信 ， 网 络 上 的 设备 越 多 ， 
与 全 部 设备 进行 通信 所 需 的 时 间 就 越 长 。 如 果 使 用 默认 的 通信 设置 ， 控 制 器 需要 大 约 50ms 
从 每 个 启用 的 PowerFlex 4M 变频 器 获得 状态 更 新 信息 ， 而 PowerFlex 40P 变频 器 由 于 需要 两 
个 单独 的 读 请 求 ， 其 更 新 状态 大 约 需 要 100ms。 因 此 ， 在 进行 数据 通信 和 之前， 必须 首先 确认 
台 设 备 的 响应 时 间 足 够 长 ( 即 8 台 PowerFlex 4M 变频 器 的 最 大 响应 时 间 可 达 400ms，8 台 
PowerFlex 40P 变频 器 的 最 大 响应 时 间 可 达 800ms ) 。 
8 个 变频 器 通过 RS-485 网 络 ， 电 缆 采 用 菊花 链 方式 进行 连接 ， 并 在 菊花 链 的 最 后 一 个 
变频 器 〈 仅 这 个 变频 器 ) 的 连接 器 上 安装 终端 电阻 。 但 要 保证 每 个 变频 器 都 有 唯一 的 节点 
地 址 ， 范 围 从 1 ~8。 当 所 有 变频 器 都 通电 以 后 ， 再 对 它们 配置 相关 参数 。 

















7.2 PowerFlex 4M 交流 变频 器 


PowerFlex 4M 交流 变频 器 是 PowerFlex 变频 器 系列 中 最 小 的 一 款 变 频 器 ， 它 的 紧凑 、 节 
省 空间 的 设计 为 用 户 提供 了 强大 的 电动 机 速度 控制 功能 。 它 具有 使 用 灵活 、 僻 通 式 接线 和 编 
程 简单 等 特点 ， 是 为 满足 全 球 OEM 和 终端 用 户 对 于 灵活 性 、 节 省 空间 和 使 用 方便 的 要 求 而 
设计 的 理想 的 元 器 件 级 速度 控制 器 。 

PowerFlex 4M 交流 变频 器 有 三 种 框架 类 型 (A、B 和 C)， 可 以 提供 的 额定 功率 为 0.2 ~ 
11kW， 电 压 等 级 包括 120V、240V 和 480V。 具 体 特 点 如 下 : 

(1) 安装 灵活 

可 以 选择 使 用 DIN 导轨 安装 和 面板 安装 ; 

(2) 人 简易 的 起 动 和 运行 

集成 面板 可 以 提供 本 地 电位 计 和 控制 键 操作 直接 控制 电动 机 的 起 动 和 运行 ; 

数字 键盘 支持 一 个 4 位 数字 显示 和 10 个 附加 的 LED 指示 灯 ， 可 以 直观 地 显示 变频 器 的 
状态 和 信息 ; 

10 个 最 常用 的 参数 被 分 为 一 组 以 便 快速 、 简 便 的 进行 操作 ; 

(3) 网 络 灵 活 

集成 RS485 通信 ， 支 持 多 分 文 网 络 结构 ; 

使 用 串 行 通信 转换 模块 可 以 连接 到 任何 支持 DF1 协议 的 控制 器 端 口上 ; 

采用 DriveExplorer 和 DriveExecutive 软件 编程 、 监 视 和 控制 变频 器 ; 

集成 可 选用 的 通信 卡 ， 可 以 提高 设备 的 性 能 ; 

(4) 优化 性 能 

可 拆 印 的 MOV 接地 ， 用 于 不 接地 供电 系统 时 ， 可 以 提供 简便 操作 和 无 故障 运行 ; 
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预 充 电 继电器 可 抑制 浪 涌 电流 ; 

集成 的 制 动 晶体 管 可 用 于 所 有 和 额定 等 级 的 变频 器 ， 使 用 简单 、 低 成 本 的 制 动 电阻 ; 

可 提供 动态 制 动 能 

可 设 定 DIP 开关 使 接线 更 灵活 ; 

可 设置 24V 直流 灌 入 型 或 拉 出 型 控制 ， 控 制 接线 灵活 ; 

提供 强大 的 过 载 保护 能 力 : 150% 的 过 载 可 持续 60s，200% 的 过 载 可 以 持续 3s; 

PWM 频率 可 调节 至 10kHz， 保 证 了 静音 运行 ; 

V/Af 控制 性 能 优良 ; 

变频 器 可 自动 进行 IR 补偿 和 滑 差 补 偿 ; 

整个 速度 范围 内 提供 卓越 的 速度 控制 和 高 水 平 的 力矩 控 制 ， 即 使 在 负载 增加 时 也 能 增强 
速度 调节 效果 。 


7.2.1 PowerFlex 4M 变频 器 选 型 











PowerFlex 4M 产品 目录 号 说 明 如 图 7-2 所 示 。 










































































































































































































































































22F 一 D 018 N 1 0 4 AA 
a b c d e f 8 h 
a c3 d 
变频 器 额定 值 机 壳 
代码 类 型 200-240V， 三 相 输入 代码 机 壳 
20F PowerFlex4 M 代码 | 电流 (A) kW 面板 式 安装 -IP 20 
1P6 1.6 0.2 N a 
- (NEMA 开放 式 类 型 ) 
4 2P5 2.5 0.4 = 
额定 电压 4P2 4.2 0.75 。 
代码 电压 相 数 8P0 8 1;5 i 
A 交流 240V 1 : 1 国定 式 骨 入 面板 
B 交流 240V 025 25 9.5 
D 交流 480V 3 033 33 人 天 
0] c4 辐射 等 级 
1 代码 EMC 滤波 器 
只 ~ 
额定 值 额定 人 _ 0 无 
100-120V， 单 相 输 入 380-480V， 三 相 输 入 有 
代码 电流 (A) kW 代码 电流 (A) kW 
1P6 1.6 0.2 1P5 1.5 0.4 
2P5 2.5 0.4 2P5 2 全 0. 75 
4P2 4.2 1.5 版 本 
4P5 4.5 0.75 : : 未 
6P0 6 1.1 6P0 6 2.2 代码 描述 _ 
8P7 8.7 3.7 3 无 制 动 单元 
c2 013 13 5.5 2 标准 内 置 
额定 018 18 7.5 
200240V， 单 相 输 入 BE O24 | 1 二 
ZE 人 
代码 | 电流 (A) kW 大 而 描述 
1P6 1.6 0.2 E > 
- - AA 至 ZZ 加 
2P5 2.5 0.4 全 保留 
4P2 442 0.75 
8P0 8 1.5 
011 I 2.2 








图 72 ”PowerFlex 4M 产品 目录 号 说 明 
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PowerFlex 4M 产品 选 型 如 图 7-3 所 示 。 


120V 交流 ， 单 相 变 频 器 


(50/60Hz) 

























































































































































































































































































































































































变频 器 额定 值 IP20，NEMAZUL 开放 式 
输出 电流 
kW HP A 框架 规格 cat. No. 
0.2 0. 25 上 A 22F-V1P6N103 
0.4 0. 5 2. A 22F-V2P5 N103 
0.75 1 4. B 22F-V4P5 N103 
1.1 1.5 6 B 22F-V6PON103 
240V 交流 ， 单 相 变 频 器 (50/60Hz) 
ETST TO NEMVUL 开本 内 得 S 弄 EMC 滤波 器 
命中 由 济 
kW HP 答 出 电流 框架 规格 cat. No. cat. No. 
0.2 0. 25 1.6 A 22F-A1P6N103 22F-AlP6N113 
0.4 0.5 2.5 A 22F-A2P5N103 22F-A2P5SN113 
0. 75 1 4.2 A 22F-A4P2N103 22F-A4P2N113 
1.3 2 8 B 22F-A8PON103 22F-A8PON113 
2 3 11 B 22F-AO11N103 22F-AO11N113 
该 滤波 器 适用 于 A 类 环境 下 最 长 5 米 电缆 或 类 环境 下 1 米 电线 长 度 。 
240V 交流 ， 三 相 变频 器 (50/60Hz) 
变频 器 额定 值 IP20，NEMAZUL 开放 式 
输出 电流 i 
kW HP 民 框架 规格 cat. No. 
0.2 0. 25 1.6 A 22F-B1P6N103 
0.4 0. 5 为 A 22F-B2P5 N103 
0.75 1 4.2 A 22F-B4P2N103 
1]:5 2 6 A 22F-B8PON103 
D2 3 12 B 22F-BO12N103 
3:7 5 17.5 B 22F-BO17N103 
内 置 制 动 单元 
7.5 25 C 22F-BO25 N104 
10 33 C 22F-B033N104 
480V 交流 ， 三 相 变频 器 (50/60Hz， 无 滤波 ) 
变频 器 额定 值 LP20. NEMAAUL 开放 式 | 内 置 S 型 EMC 滤波 器 
命中 由 济 
kW HP 输 ! 江 框架 规格 cat. No. cat. No. 
0.4 0.5 起 A 22F-D1PSN103 22F-D1P5SN113 
0. 75 | 5 A 22F-D2P5N103 22F-D2PSN113 
1.5 2 4.2 B 22F-D4P2N103 22F-D4P2N113 
2.2 3 6 B 22F-D6PON103 22F-D6PON113 
3 5 6.7 B 22F-D8P7N103 22F-D8P7N113 
内 置 制 动 单元 
9 为 9 13 G 22F-DO13N104 22F-DO13N114 
55 10 18 C 22F-DO18N104 22F-DO18 N114 
1 15 24 C 22F-D024N104 22F-D024N114 
该 滤波 器 适用 于 A 类 环境 下 最 长 10 米 电费。 
图 7-3 ”PowerFlex 4M 产品 选 型 
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7.2.2 PowerFlex 4M 的 IO 端子 接线 
PowerFlex 4M 控制 端子 接线 图 如 图 7-4 所 示 。 

























典型 典型 
出) SRC 接 线 。” SNK 接线 

停 上 so 一 "Le 

屯 森 起 动 / 正 向 运行 ” “一 本 
方向 / 反 向 运行 a | 















































灌 电 流 数字 量 公共 请 
O=| 0 0 
O17 00-=* 
1 
0-10V 输 入 人 
继电器 常 开 触 点 模拟 量 公共 油 时 入 
继电器 公开 市 
| 到 ee 





继电器 常 闭 触 点 
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图 74 PowerFlex 4M 控制 端子 接线 











(D 








六 





在 电动 机 起 动 前 ， 用 户 必须 检查 控制 端子 接线 : 

1) 检查 并 确认 所 有 输入 连接 是 否 正确 ; 

2) 检查 并 确认 所 有 的 数字 量 控制 电源 是 24V ; 

3) 检查 并 确认 灌 入 (SNK) / 拉 出 (SRC) DIP 开关 设置 是 否 正 确 。 

注意 : 默认 状态 DIP 开关 为 拉 出 (SRC) 状态 。LO 端子 01 (停止 ) 和 11 (DC +24V) 
短 接 以 允许 从 键盘 起 动 。 如 果 控 制 接线 方式 改 为 洪 人 (SNK) ， 该 短 接线 必须 从 WO 端子 01 
和 11 间 去 掉 ， 并 安装 到 VO 端子 01 和 04 之 间 。 各 端子 说 明 见 表 7-2。 

表 7-2 ”PowerFlex 4M 控制 IO 端子 说 明 















































序 号 信号 名 称 默认 值 说 明 相关 参数 
R1 常 开 继电器 故障 输出 继电器 常 开 点 A055 
R2 继电器 公共 端 二 输出 继电器 公共 端 
R3 常 闭 继电器 故障 输出 继电器 常 闭 触 点 A055 
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( 续 ) 
序 革 信号 名 称 默认 值 说 明 相关 参数 
通过 DIP 开关 设置 ,输入 端子 灌 入 (SNK) 或 拉 出 (SRC 
灌 入 / 拉 出 DIP 开关 拉 电 流 (SRC) 人 开关 设置 ,输入 端子 可 接 成 灌 入 ( ) 或 拉 出 ( ) 
方式 
5 动 前 , 必须 有 出 厂 安装 的 跳 线 或 
证 停 上 惯性 停车 2 页 有 出 广安 装 的 跳 线 或 
常 闭 输 入 点 
02 起 动 / 正 转 未 激活 默认 状态 下 ,命令 来 自 集 成 面板 控制 变频 
器 。 如 需要 禁止 反 向 操作 ,使 用 参数 A095 | P036 .P037 、A095 
03 方向 / 反 转 未 激活 【 反 向 禁止 】 
04 数字 量 公共 端 3 用 于 数字 量 输入 
05 数字 量 输入 1 预 设 频率 值 通过 A051| 数字 量 输入 1 选择 ] 设 定 
06 数字 量 输入 2 预 设 频率 值 通过 A052| 数字 量 输入 2 选择 ] 设 定 
11 DC +24V es 变频 器 给 数字 量 输入 供电 。 最 大 输出 电流 为 1 00mA 
12 DC +10V 变频 器 给 外 部 电位 计 提 供 0 ~ 10V。 最 大 输出 电流 15mA 
于 外 部 0 ~ 10V( 输 入 阻抗 = 100KW) 或 ; 
入 je 未 激活 外 部 (输入 阻抗 ) 或 滑 p03 
动 电位 计 
14 模拟 量 公 共 端 = 用 于 0~10V 或 4~20mA 输入 
于 外 部 4~20mA 输入 供电 (输入 阻抗 = 
光 Pe 未 激活 用 于 外 部 mA 输入 供电 (输入 阻抗 3 
250kW) 
16 RS-485(DST) 屏蔽 二 当 使 用 RS-485(DSI) 通信 端口 时 , 需 连接 到 安全 地 -PE 


















































7.2.3 PowerFlex 4M 储 成 式 键盘 操作 


PowerFlex 4M 集成 式 键盘 的 外 观 如 图 7-5 所 示 ， 菜 单 说明 见 表 7-3， 各 LED 和 按键 指示 
说 明 见 表 74、 表 755。 

















图 7-5 ”PowerFlex 4M 集成 式 键盘 的 外 观 
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| 由 
性 





表 7-3 菜单 说 明 


菜单 说 上 明 









































的 变频 顺 运 行 状 况 


六 通信 组 
国 


包括 通信 的 可 编程 功能 








[um 高 级 编程 组 
包括 其 余 的 可 编程 功能 





端子 组 





p 基本 编程 组 
包括 大 多 数 常 用 的 可 编程 功能 


包括 控制 端子 的 可 编程 功能 


故障 指示 
F 包括 特殊 故障 情况 的 代码 




















只 有 当 故 障 发 生 时 才 显 示 


表 7-4 各 指示 灯 说 明 
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编号 LED LED 状态 说 明 
| 出 红 | 未 变频 关 正在 二 行 并 朋 电 双 机 下 在 扶 虹 给 的 命 令 方 向 运转 
内 烁 红 。 | 变频 器 接受 命令 正在 改变 方向 。 当 电动 机 减速 到 0 时 指示 实际 电动 机 方向 
，。 | gg | 四 态 红 | 表示 参数 号 ,参数 值 或 放 订 代码 
内 烁 红 。 | “单个 数字 闪烁 表示 该 数字 可 被 编辑 ,所 有 数字 闪烁 表示 故障 
3 显示 单位 司 态 表示 当前 显示 参数 的 单位 
4 | ”编程 状态 ”| 固态 红 ”| 表示 参数 值 可 以 被 修改 
5 | 。 故障 状态 。 | 闪烁 红 。 | 表示 变频 器 故障 
6 ”| 电位 计 状 态 | 固态 绿 | ”表示 内 置 键盘 上 的 电位 计 处 于 激活 状态 
7 “| ”起动 键 状态 。 | ”固态 绿 | 表示 内 置 键盘 上 的 起 动 键 处 于 激活 状态 ,是 反 向 禁止 [ A095 
表 7-5 各 按键 说 明 
图 示 名 称 说 明 
CE 
您 全 电位 计 j 于 控制 变频 器 的 转速 。 默 认 值 为 激活 。 通 过 参数 P038[ 速 度 参考 ] 控 抽 
(ID 起 动 | 于 起 动 变频 器 。 默 认 值 为 激活 。 通 过 参数 P038[ 速度 参考 ] 控 制 
BS a 用 于 反 转 变频 器 方向 。 默 认 值 为 激活 。 通 过 参数 P038[ 速度 参考 ] 以 及 A095 
【 反 向 禁止 ] 控 制 
i | 于 停止 变频 器 或 清除 故障 。 该 键 一 直 激 活 。 通 过 参数 P037【 停止 模式 ] 控 























0 





熟悉 内 置 键盘 各 部 分 的 含义 后 ， 通 过 表 7-6 了 解 如 何 查 看 和 编辑 变频 器 的 参数 。 
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表 7-6 ”查看 和 编辑 变频 器 参数 
步 又 按键 


| 


乞 
将 
登 


























1. 当 变 频 器 上 电 后 ,用 户 上 次 选择 显示 组 
的 参数 闪烁 显示 。 然 后 显示 该 参数 当前 值 


2. 按 “Ese" 键 ,显示 上 电 后 的 显示 组 参数 。 ; J 门 门 voms 
参数 号 闪烁 L/ 1/ [| 9 HERTZ 


3， 再 次 按 “ Esc" 键 进入 参数 组 菜 | 














pm VOLTS 
0 AMPS 





= 
C3 






































I 




















4. 按 向 上 箭头 或 向 下 箭头 在 主 菜 单 中 滚动 











[| 站 & YOLTS 
(d,P 和 A) of p EE 国 因 e 











5. 按 “Enter” 或 选择 键 进入 参数 组 。 该 组 1 门 a YOLTS 
or 人 p a 
上 次 查看 的 参数 最 右 侧 数字 将 闪烁 1 用 snEnrz 


6. 按 向 上 或 向 下 箭头 在 组 内 参数 中 滚动 or 








7. 按 “Enter” 或 选择 键 来 查看 参数 值 。 如 




















8. 按 “Enter” 或 选择 键 进入 编程 模式 来 编 
辑 参数 值 。 此 时 ,Program LED 指示 灯 表示 该 
参数 是 否 可 被 编辑 


果 用 户 不 想 编辑 参数 值 , 按 “Esc” 键 返回 © 





or 四 VOLTS 
9. 按 向 上 箭头 或 向 下 箭头 来 修改 参数 值 。 了 3 HERTz 
达到 期 望 值 后 , 按 选 择 键 修改 下 一 位 
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( 续 ) 


按 
10. 按 “Esc” 取 消 修改 ， © 2 





或 者 按 “ Enter” 键 保存 修改 














te 
11. 按 “Ese" 返 回 到 参数 列表 。 连 续 按 二 ~ je vorrs 
AMPS 
“Esc" 退 出 参数 菜单 


7. 2.4 PowerFlex 4M 的 Modbus 网 络 通信 


PowerFlex 4M 系列 变频 器 集成 的 RS-485 通信 使 其 可 以 在 多 分 支 网 络 结构 中 使 用 。 简 单 
的 RS-485 通信 有 以 下 三 种 解决 方案 : 

1) PC 通过 DriveExplorer 或 DriveExecutive 软件 对 变频 器 进行 控制 和 监视 ; 

2) 控制 器 通过 Modbus 协议 与 变频 器 进行 通信 ; 

3) 与 所 有 可 以 成 为 RTU 主 站 的 设备 兼容 。 

在 控制 单元 速度 控制 系统 中 ， 选 择 通过 Modbus 协议 实现 控制 器 与 变频 器 的 通信 。 

1. Modbus 协议 

RS-485/ Modbus 是 现在 流行 的 一 种 布 网 方式 ， 其 特点 是 操作 简单 、 方 便 ， 具有 Modbus 
接口 的 设备 可 以 很 方便 地 进行 组 态 。 从 其 功能 上 看 ， 它 可 认为 是 一 种 现场 总 线 ， 通过 24 种 
总 线 命令 实现 控制 器 与 外 界 的 信息 交换 。 

Modbus 有 两 种 传送 模式 ，RTU (Remote Terminal Unit) 和 ASCI 码 。 它 把 通信 参与 者 规 
定 为 主 站 和 从 站 。 主 站 可 向 多 个 从 站 发 送 通 信 请 求 ， 最 多 可 达 247 个 从 站 ， 每 个 从 站 都 有 自 
己 的 地 址 编号 。 对 于 每 一 种 传输 方式 ，Modbus 协议 都 定义 了 控制 器 可 识别 和 使 用 的 信息 类 
型 ， 而 无 须 考 虑 通信 网 络 的 拓扑 结构 。 即 通过 定义 传输 的 数据 信息 帧 格式 ， 描 述 控制 器 如 何 
访问 其 他 设备 和 其 他 设备 怎样 做 出 响应 ， 并 检查 和 报告 错误 的 过 程 。 





























在 该 速度 控制 系统 中 ， 采 用 Modbus 的 RTU 模式 ， 控 制 器 与 设备 之 间 的 通信 主要 包括 主 
站 对 从 站 的 读 取 和 写 入 。 主 站 可 单独 与 从 站 进行 通信 ， 也 可 以 广播 方式 与 所 有 从 站 进行 通 
信 。Modbus 规定 ， 只 有 主 站 具有 主动 权 ， 从 站 只 能 被 动 地 响应 ,包括 回 答 出 错 信息 。 主 站 
写 入 信息 的 帧 格式 见 表 7-7， 从 站 读 取信 息 的 帧 格式 见 表 7-8。 
表 7-7 主 站 写 入 信息 帧 格式 











从 站 地 址 功能 代码 数据 量 命令 数据 CRC 校 验 码 
1 个 字 节 1 个 字 节 1 个 字 节 N 个 字 节 2 个 字 节 





从 站 地 址 功能 代码 数据 量 啊 应 数据 CRC 校 验 码 





1 个 字 节 1 个 字 节 1 个 字 节 N 个 字 节 2 个 字 节 
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Modbus 的 RTU 模式 规定 ， 采 用 CRC (循环 元 余 校 验 ) 方法 对 整个 信息 帧 的 内 容 进 行 错 
误 检 测 ， 传 输 信 息 的 最 后 两 个 字 节 用 于 传递 该 循环 元 余 校 验 数 据 。 其 校 验方 式 是 将 整个 传输 
数据 (不 包括 最 后 两 个 字 节 ) 的 所 有 字 节 按 规定 的 方式 进行 位 移 并 进行 XOR ( 异 或 ) 计 
算 ， 其 结果 作为 检验 码 。 接 收 者 在 收 到 数据 时 按 同 样 的 方式 进行 计算 ， 并 将 结果 与 收 到 的 
CRC 校 验 人 码 进行 比较 ， 如 果 一 致 则 认为 通信 正确 ， 如 果 不 一 致 ， 则 认为 通信 有 误 ， 从 站 将 
发 送 CRC 错误 响应 。 

Modbus 通信 和 包括 24 种 功能 命令 ， 每 一 种 功能 命令 都 有 相应 的 功能 代码 。 最 基本 的 功能 
包括 模拟 量 输入 /输出 (ALLAO) 和 数字 量 输入 /输出 (DLDO)， 控 制 器 如 果 支 持 Modbus 
都 应 该 包含 这 些 基本 命令 ， 并 将 模拟 量 信息 存放 在 寄存 器 ( Holding Register) 中 ， 数 字 量 信 
息 存放 在 线圈 (Holding Coils) 中 。 

2. PowerFlex 4M 变频 器 的 Modbus 功能 代码 

PowerFlex 4M 变频 器 的 外 设 接 口 (DSI) 支持 部 分 Modbus 功能 代码 ，Modbus 功能 代码 
和 命令 见 表 7-9。 




















表 7-9 ” Modbus 功能 代码 和 命令 











Modbus 功能 代码 (十 进 制 ) 命令 
03 读 寄存 器 
06 写 单个 寄存 器 
16 写 多 个 寄存 器 








通过 Modbus 协议 ， 控 制 器 向 PowerFlex 4M 变频 器 的 寄存 器 中 写 人 逮 辑 命令 及 速度 给 定 
言 息 ， 其 相应 的 寄存 器 地 址 参见 第 4 章 RS-485 通信 ; 控制 器 从 PowerFlex 4M 变频 器 寄存 器 
中 读 取 逻 辑 状态 及 速度 反馈 信息 ， 其 相应 的 寄存 器 地 址 也 参见 第 4 章 RS-485 通信 一 节 。 下 
面 强 调 几 点 要 注意 的 地 方 : 

e 寄存 器 地 址 偏 移 量 为 1， 例 如 : 逻辑 命令 的 寄存 器 地 址 是 8192 ， 而 实际 操作 中 就 要 设 
置 为 8193 。 

e@ 通 过 Modbus 网 络 控制 变频 器 ， 因 此 PowerFlex 4M 的 参数 P036 |[ Start Source ] (起 动 
源 ) 和 P038 [Speed Reference] (速度 参考 ) 都 设 为 5 一 一 “通信 端口 ”。 

e 控制 器 可 通过 发 送 功 能 代码 06 将 控制 信息 写 人 地 址 为 8193 (逻辑 命令 字 ) 和 8194 
(速度 给 定 值 ) 的 寄存 器 中 ， 以 控制 变频 器 的 运行 。 也 可 通过 发 送 功能 代码 03 ， 读 取 地 址 为 
8449 〈 逻 辑 状态 字 ) 和 8452 (速度 反馈 值 ) 的 寄存 器 中 的 信息 。 

读 写 变频 器 其 他 参数 时 ， 寄 存 器 地 址 就 是 相应 的 参数 号 码 ， 但 是 要 注意 偏 移 1 位 。 

3. Modbus 网 络 的 硬件 连接 

本 系统 使 用 Micro830 控制 器 ， 在 RS-485 网 络 上 通过 Modbus RTU 模式 监视 并 控制 Pow- 
erFlex 4M 系列 变频 器 。 硬 件 接线 见 本 章 第 一 节 。 

4. PowerFlex 4M 变频 器 参数 设置 

通过 变频 器 控制 面板 设置 参数 ， 控 制 面板 操作 参见 表 7-6 ， 需 要 设置 的 参数 如 下 : 





























1) P036 [Start Source ] 设 为 5 一 一 “Comm Port”( 通 信 端 口 ) ; 
2) P038 [Speed Reference |」 设 为 5 一 一 “Comm Port”( 通 信 端 口 ); 
3) A051 [数字 量 输 入 1 选项 ] 设 为 6 一 “通信 端口"; 
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4) A052 [数字 量 输入 2 选项 ] 设 为 0 一 一 “不 使 用 ”; 
5) A103 [通信 数据 传输 率 ] 设 为 4 一 一 “19. 2K”; 
6) A104 [通信 节点 地 址 ] 设 为 100; 


7) A107 [通信 格式 ] 设置 为 0 一 一 “RTU 8-N-1”。 
5.， Micro830 控制 器 组 态 
与 第 4 章 RS-485 通信 一 节 中 介绍 的 一 样 ， 设 置 好 变频 器 的 参数 后 ， 即 可 对 控制 需 进 行 


编程 ， 且 在 程序 中 不 需要 组 态 变频 器 ， 直 接 通 过 MSG _MODBUS 指令 即 可 控制 变频 顺 。 


1) 将 笠 入 式 串 口 通信 和 模块 插 到 控制 絮 的 2 槽 上 ， 把 该 模块 组 态 成 Modbus 网 络 协议 





( 则 该 模块 的 通道 号 为 6 号 ， 详 见 第 6 章 Modbus 指令 )， 通信 了 驱动 类 型 ( Driver) 设置 为 
Modbus RTU Master。 打 开 Micro830 控制 器 的 组 态 界 面 ， 选 择 对 2 槽 上 的 串口 通信 模块 进行 


组 态 ， 


设置 以 下 参数 : 

@ Driver (通信 驱动 类 型 ) : Modbus RTU; 

e@ Baud Rate (通信 波 特 率 ) : 19200 ; 

。 Party (奇偶 校 验 位 ) :NONE; 

@ Unit Address (控制 器 节点 地 址 ) :， 1; 

@ Modbus Role (在 Modbus 中 的 角色 ): Modbus RTU Master。 
2) 单 击 Advanced Settings 按钮 ， 展 开 





























通信 模块 的 高 级 设置 ， 设 置 如 下 参数 ; 吉宗 数据 天 型 
Media (协议 类 型 ): RS-485; Stop Bites i i 
i 十 | MSG_MODBU5 1 MSG_ MODBU5 

(数据 格式 停止 位 ) : 1。 te , 

6. Micro830 控 制 器 与 PowerFlex 4M FF D1 lcfg MODEUSLOCPBRE = 
变频 器 的 通信 程序 十 Di tefg MSDBLUSTARPARA = 

1) 创建 MSG ”MODBUS 功能 块 ， 并 分 二 | Cl_laddr MODBEUSLOCACDDR. = 
别 创建 功能 块 上 所 需要 的 变量 ， 如 图 7-6 所 Rs a : 
Po Error BCL 
不 o 

编 且 汗 取 恋 蜂 逻辑 状态 字 的 程 . a , 
如 图 7-7 所 示 。 
start 了 
MSGS_WODHUS 
cancel Error 
D1_clfg errorlD 
Local. 
D1_tifg 
Target 
D1_laddr 
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SR 





其 中 ,梯级 中 的 MSG _MODBUS _1 指令 用 于 读 取 变频 器 的 逻辑 状态 字 ，start 指令 用 于 
启动 指令 ， 当 start 指令 由 假 变 真一 次 ， 控 制 器 就 会 读 一 次 变频 器 的 逻辑 状态 字 。 
读 取 变频 器 逻辑 状态 的 MSG 指令 参数 设置 如 图 7-8 所 示 ， 参 数 设置 见 表 7-10。 





M55 MOCBUS 1 
cancel 
-| Cl lcfg 
C1 _lcfg,channel 所 
Bl lcfg,TriggerType 0 
过 
4 


D1 _lcFg,cmd 
Cl lero,Elementient 


-| Cl tcfg 、 
D1 tcfg, Bddr B449 
D1 tcfo,Node 100 
-| Cl laddr 

Cl_laddr[1] 

Dl_laddr[2] 

C1 laddr[3] 

Cl_laddr[4] 














图 7-8 读 取 变频 器 逻辑 状态 的 MSG 指令 参数 设置 


表 7-10 读 取 变频 器 逻辑 状态 MSG 指令 参数 设置 



































名 称 作 ] 设 定 值 
D1 _ lefg. Channel( 通道 ) 选择 通信 端口 6 
D1 _ lefg. Trigger Type( 触发 类 型 ) 选择 触发 类 型 0( 上 升 沿 触发 ) 
D1 _ lcfg. cmd( Modbus 命令 ) 选择 信息 功能 3( 读 寄存 器 ) 
D1 _lcfg. ElementCnt( 长度 ) 选择 读 取 的 数据 个 数 4 





D1 _ tcfg. Addrs( Modbus 数据 地 址 ) (1-65535 ) 选择 变频 器 的 数据 寄存 器 地 址 | ”8449( 变频 器 内 部 定义 ) 
100( 在 A[104] 通 信和 节点 地 址 


设 定 ) 





DU 





D1 _ tcfg. Node( 从 节点 地 址 ) 选择 变频 器 的 节点 地 址 








D1 laddr[1] ~ D1 laddr[4] (存放 数据 的 地 | 分别 存放 从 Modbus 地 址 8449 
址 ) ~ 8452 中 读 取 的 数据 








从 Modbus 地 址 8449 ~ 8452 中 读 取 的 数据 分 别 放 到 D1 _laddr[1] ~ D1 _laddr[4] 中 ,其 
中 8449 中 是 变频 器 逻辑 状态 字 ，8450 中 是 变频 右 错 误 代码 ，8451 中 是 变频 器 速度 参考 值 ， 
8452 中 是 变频 器 速度 反馈 值 。 但 是 值得 注意 的 是 ， 这 里 的 Modbus 地 址 都 是 经 过 偏 移 一 位 以 
后 的 地 址 。 

3) 编写 控制 变频 需 逻 辑 命 令 字 的 程序 与 读 取 逻 辑 状态 字 类 似 ， 只 是 MSG 文件 不 同 ， 且 
MSG _ MODBUS 指令 的 相关 参数 设置 也 有 所 不 同 ，Modbus 命令 选择 为 “6”， 存 放 数 据 的 地 
址 为 “D2 _laddr[1j”, 将 该 地 址 文件 中 的 数据 写 入 到 变频 器 寄存 器 中 ， 而 Modbus 数据 地 
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址 (变频 器 数据 寄存 器 地 址 ) 为 “8193”，D2 _ laddr 设 为 18 ， 命 令 电动 机 起 动 并 正 转 ， 如 
图 7-9 所 示 。 

程序 编写 完成 后 ， 将 变频 絮 运 行 位 设 为 1 时 变频 絮 起 动 ， 且 读 取 的 状态 反馈 字 中 的 运行 
位 为 1 表示 变频 器 为 运行 状态 。 

4) 编写 设 定 速 度 给 定 值 的 程序 与 编写 逻辑 命令 字 类 似 ， 只 是 MSG 文件 不 同 ， 且 MSG _ 
MODBUS 指令 的 相关 参数 设置 也 有 所 不 同 ，Modbus 命令 选择 为 “6”， 存 放 数 据 的 地 址 为 
“D3 _laddr[1]”， 将 该 地 址 文件 中 的 数据 写 入 到 变频 器 寄存 器 中 ， 而 Modbus 数据 地 址 ( 变 
频 吉 数据 寄存 属地 址 ) 为 “8194”， 如 图 7-10 所 示 。 





















































各 EE 
"of -5 of -of 
FE M5G MODBUS 2 vi | M5G MODBUS 3 
cancel2 cancel3 
= D2_lcfg 和 悦 D3_jctg 
帆 C2 lcfg,channel 6 | D3 letg,channel 
Delrig,TriggerType 0 题 | D3 letg,TriggerType 0 
Dz_IcFg,Crmd 6 : 
一 | D3 lctg,Cmd 6 
D2 lcfg,Elementint 1 一 
| D3 ltg.Elementent 1 
-| Dz tcfg i 
| Da trig,Add 8153 3 D3_tefg i 
2 C2 laddr 人 | D3 tcfg,Node 100 
上 千 | C2 laddr[1] 18 -| C3_laddr i 
D2 laddr[2] | D3 laddr[1] s00 
图 7-9 控制 变频 器 逻辑 命令 字 的 MSG _ MODBUS 图 7-10 设 定 速度 给 定 值 的 MSG _MODBUS 
指令 参数 设置 指令 参数 设置 


5) 变频 器 其 他 参数 的 修改 与 读 取 都 可 以 用 MSG _MODBUS 指令 来 实现 ， 此 时 寄存 器 的 
地 址 就 是 相应 的 参数 号 码 ( 注 意 偏 移 1 位 )。 例 如 ， 要 修改 变频 器 参数 P039 [ Accel timel ]， 
则 将 寄存 器 地 址 设置 为 040。 


7.3 速度 控制 系统 设计 


本 节 主 要 讲述 速度 控制 系统 的 程序 设计 。 整 个 速度 控制 系统 的 控制 絮 程 序 设计 主要 包括 
以 下 两 个 部 分 : 

1) 变频 器 控制 (DRIVE CTRL) ， 它 是 整个 程序 设计 最 核心 的 部 分 。 

2) PanelView Component 控制 (PVC CTRL ) 。 

在 编写 程序 之 前 首先 要 完成 控制 器 、 变 频 器 和 触摸 屏 之 间 在 通信 时 所 需要 的 设置 ， 这 一 
内 容 在 本 书 的 第 4 章 以 及 本 章 7.2.4 节 中 有 详细 的 介绍 ， 这 里 就 不 再 熬 述 。 下 面 首先 介绍 本 
程序 的 功能 : 通过 触摸 屏 来 控制 Micro830 控制 器 向 变频 器 发 号 施 令 ， 从 而 控制 电动 机 的 运 
行 方式 和 运行 速度 。 下 面 介绍 程序 的 编写 。 
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六 





1 变频 器 控制 
首先 建立 编写 程序 所 需要 的 变量 ， 速 度 控制 系统 程序 变量 列表 见 表 7-11。 变 量 建 完 以 
后 ， 按 照 前 面 章节 介绍 的 方法 创建 程序 ， 并 按照 表 7-11 建立 MSG MODBUS 指令 梯级 ， 由 
于 这 些 内 容 在 前 面 的 控制 器 通信 中 已 经 介绍 过 了 ， 这 里 不 再 缆 述 。 
表 7-11 速度 控制 系统 程序 变量 列表 

































































































































































































































































































































































变量 作用 设 定 值 
canclel 
errorl 
Se MSG _ MODBUS _1 指令 的 各 项 参数 ,| 设置 为 控制 器 通信 端口 6 工作 ,触发 方式 为 0， 
i 用 来 完成 读 变频 器 状态 字 、 错 误 代码 和 | Modbus 指令 为 3, 读 取 数 据 的 长 度 为 4, 读 取 的 Mod- 
= 速度 反馈 的 值 bus 首 地 址 为 8449 ,变频 器 节点 地 址 为 100 
D1 _ tcfg 
D1 laddr 
cancle2 
WE 设置 为 控制 器 通信 端口 6 工作 ,触发 方式 为 0， 
errorlD2 MSG _ MODBUS _2 指令 的 各 项 参数 , | Modbus 指令 为 6, 写 的 数据 的 长 度 为 1, 写 的 Modbus 
D2 lefe 用 来 给 变频 器 写 速度 30. 0Hz 地 址 为 8194 ,变频 器 节点 地 址 为 100 ,速度 给 定 值 为 
D2 tefg 300 , 即 30. 0Hz 
D2 _ laddr 
cancle3 
Sr 设置 为 控制 器 通信 端口 6 工作 ,触发 方式 为 0， 
ero MSG _ MODBUS _3 指令 的 各 项 参数 , | Modbus 指令 为 6, 写 的 数据 的 长 度 为 1, 写 的 Modbus 
D3 lefg 用 来 启动 变频 器 地 址 为 8193 ,变频 器 节点 地 址 为 100 ,变频 器 控制 字 
D3 _ tefg 设 为 18 
D3 _ laddr 
cancle4 
SO 设置 为 控制 器 通信 端口 6 工作 , 触发 方式 为 0， 
errorlD4 MSG _ MODBUS _4 指令 的 各 项 参数 , | Modbus 指令 为 6, 写 的 数据 的 长 度 为 1, 写 的 Modbus 
D4 _ lefg 用 来 停止 变频 器 地 址 为 8193 ,变频 器 节点 地 址 为 100 ,变频 器 控制 字 
D4 _tcfg 设 为 1 
D4 _ laddr 
start 送 启动 变频 器 控制 字 初始 值 为 0 
stop 送 停止 变频 器 控制 字 初始 值 为 0 
road 读 取 变频 器 各 个 字 初始 值 为 0 
Wite 给 变频 器 速度 初始 值 为 0 
TON_1 定时 3s 
TON _2 构成 连续 读 取 变频 器 各 个 字 的 梯级 定时 3s 
light 初始 值 为 0 
Logic _ status _ word 变频 器 状态 字 初始 值 为 0 
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( 续 ) 
变 量 作 用 设 定 值 
error _ code 变频 器 错误 代码 初始 值 为 0 
Speed _ Feedback 变频 器 速度 反馈 初始 值 为 0 
Logic _ Command _ word 变频 器 命令 字 初始 值 为 0 
Speed _reference _ word 变频 器 速度 给 定 值 初始 值 为 0 








唯一 需要 介绍 的 梯级 是 持续 读 取 更 新 变频 器 各 个 字 的 梯级 。 如 图 7-11 所 示 ， 计 时 器 1 
计时 3s 后，read 变 为 真 ， 读 取 变 频 器 的 各 个 字 ，3s 后 计时 器 2 开始 计时 ， 计 时 3s，light 变 
为 1， 断 开 梯 级 ，read 和 light 变 为 假 ， 同 时 计时 器 1 开始 计时 ，3s 后 read 再 次 变 为 真 ， 这 
样 就 实现 了 持续 的 读 取 更 新 变频 器 各 个 字 。 

















图 7-11 持续 读 取 更 新 变频 器 各 个 字 的 梯级 


2. 触摸 屏 控制 

控制 器 要 和 触摸 屏 通 信 ， 就 要 用 到 MODBUS 地 址 ， 所 以 在 和 触摸 屏 通 信和 之前， 首先 要 
做 好 MODBUS 标签 地 址 的 映射 。 由 于 MSG 
_ MODBUS 指令 中 用 的 变量 不 能 直接 映射 
MODBUS 地 址 ， 所 以 首先 要 用 1gain 指令 
把 MSG _MODBUS 指令 中 的 变量 传送 到 可 
以 映射 MODBUS 地 址 的 变量 中 。 例 如 : 把 
D1 _laddr [1] 中 的 变频 器 状态 字 传 送 到 图 7-12 lgain 指令 的 使 用 
变量 Logic _status word 中 ， 如 图 7-12 所 示 。 用 同样 的 方法 ， 分 别 把 变频 器 错误 代码 、 速 度 
反馈 、 控 制 字 和 速度 给 定 值 也 传送 到 变量 error _code 、Speed _Feedback 、Logic _ Command _ 
word 和 Speed _ reference _ word 中 。 

完成 程序 中 的 变量 传送 以 后 ， 就 要 开始 做 MODBUS 地 址 映射 了 。 在 控制 器 组 态 界面 中 ， 






Logic_status_. 




















选择 Modbus 映射 ， 如 图 7-13 所 示 。 在 右边 区 域 中 做 如 图 7-14 所 量规 

示 的 MODBUS 地 址 映射 。 这 里 变量 的 名 字 是 由 “ 原 变量 的 名 字 | 外 
@ 变量 所 在 程序 名 ”组 成 的 。Modbus 地 址 映射 的 规则 在 第 4 章 囊 行 端口 
第 4 节 中 已 经 介绍 过 了 ， 这 里 不 再 次 述 。 需 要 注意 的 是 ， 由 于 在 et 
触摸 屏 中 希望 看 到 变频 器 的 状态 字 和 控制 字 的 每 个 位 ， 所 以 这 里 中 断 

把 变量 类 型 为 WORD 的 Logic _ Command _ word 和 Logic 人 
word 变量 映射 到 布尔 量 的 MODBUS 地 址 中 ， 其 中 地 址 栏 中 显示 嵌入 式 II 

















的 是 映射 的 首 地 址 ， 使 用 地 址 栏 中 显示 的 是 整个 字 所 对 应 的 地 址 
范围 。 如 果 想 要 在 程序 中 使 用 这 两 个 字 的 某 一 位 ， 例 如 : 使 用 图 7-13 选择 Modbus 映射 
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SR 





Logic “Command _ word 字 中 的 第 0 位 ， 则 写成 Logic ”Command _word. 0， 使 用 第 1 位 则 写成 


Losic _ Command _ word.1。 








变量 名 数据 类 型 ”地址 忆 用 地 址 
stattimspeed_control_last Bool Doann1 Doonn1 
stopimspeed_control_ last Bool Don00z Don00z 
writeliispeed control |ask Bool Doooo3 Dooo03 
mrite2mspeed_control_|ast Bool DO00D04 DDbob+ 
Logic_Command_wordaspeed_ control last ‘Word D000005 bobobo5 - O000020 
Logic_status_ Wordimspeed_control_last Ward 100001 100001 - 100016 
Speed FeedbackiDspeed control_ last Word 400007 400007 

Speed reference_ wordivspeed_control_last ‘Word 400008 a400008 
Etror_codemspeed_control_last Word 4000D6 400006 








图 7-14 ” ”Modbus 地址 映射 


以 上 就 完成 了 整个 速度 控制 系统 的 控制 器 程序 设计 。 下 面 介绍 在 触摸 屏 编程 软件 Panel- 
Builder32 中 的 编程 。 编 程 之 前 的 通信 设置 在 第 五 章 中 有 介绍 ， 这 里 直接 介绍 触摸 屏 程 序 的 
编写 。 首 先 建立 标签 ， 打 开标 签 编辑 器 ， 如 图 7-15 




















Application - -speed control la... 











所 示 。 建 立 需要 的 变量 ， 如 图 7-16 所 示 。 建 立 变 ES 白 system 

量 ， 首 先 要 选择 变量 类 型 ， 这 里 用 到 的 变量 有 三 种 图 Deseription 
类 型 : Ouput Coil (对 应 Modbus 地 址 为 0xxxxx) 、 9 Dbjects 
Input Status (对 应 Modbus 地 址 为 1xxxxx) 和 Hold- [Text Fditor 

ing Registe (对 应 Modbus 地 址 为 4xxxxx)。 选 择 好 J 











对 应 的 变量 类 型 以 后 ， 要 给 变量 选择 相应 的 地 址 ， 
例如 : 启动 变频 器 变量 的 Modbus 地 址 为 000001 ， 
这 里 选择 变量 类 型 为 Output Coil， 变 量 地 址 为 1; 状态 字 的 第 0 位 对 应 的 Modbus 地 址 为 
100001 ， 则 选择 变量 类 型 为 mput Status， 变 量 地 址 为 1; 速度 反馈 变量 的 Modbus 地 址 为 
400007 ， 则 选择 变量 类 型 为 Hoding Registe ， 变 量 地 址 为 7。 按 此 方法 建立 其 他 所 需要 的 变量 
即 可 。 





图 7-15 标签 编辑 器 




















TaE Hame Tpe 站 性 和 ESS Data Trpe Hoie Hame Initial Yalue 
start Duput Coil L Bit speed control ID 
status_0 | Input status | 1 | Bit | SR io 
Sneed Feedback [yoildine | * | Unsiened Te | Speed control EE 








图 7-16 建立 编程 所 党 变量 





建立 完 所 需要 的 标签 ， 就 可 以 开始 编写 触摸 屏 画 面 了 。 项 目 创 建 时 ， 默 认 有 一 个 画面 ， 
把 此 画面 命名 为 speed control。 打 开 画 面 属性 对 话 框 ， 如 图 7-17 和 图 7-18 所 示 ， 设 置 画面 的 

各 项 属性 ， 包 括 名 字 、 背 景 颜色 、 画 面 描述 和 网 格 大 小 等 。 
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SETeeEn speed cont rol last.PVA 





Froperties | Dperators | 


ny || Hame: Humber: 
hr [speed control 四 
| apen -Scereen Backeround- 





| dose [ 画 区 Et Dyin "| 
| Cut Screen 


Set as Default | Restore Default | 
Copy Screen - 


| Celete Screen Description: ES5B Characters) 


| | 
| Capture to Clipboard 
, -Grid Spacine- 


EB 3 nix LB I rixd 
Bet as Defanlts | Restore Defaults| 

图 7-17 选择 打开 画面 属性 对 话 框 图 7-18 画面 属性 对 话 框 
打开 画面 ， 首 先 编写 变频 器 的 启动 、 停 止 和 两 个 速度 给 定 按钮 。 选 择 如 图 7-19 所 示 的 


按钮 ， 这 里 按钮 类 型 有 四 种 ， 包 括 暂 态 按 馈 、 保 持 Fo eT 
型 按钮 、 锁 定 按 乌 和 多 态 按钮 。 由 于 这 里 需要 的 按 | ETEE 本 
钮 是 执行 一 次 ， 不 用 一 直 保持 ， 所 以 选择 暂 态 按钮 。| 。 Sreen Selectors 是 Maintained 
按钮 的 默认 形状 为 矩形 ,在 菜单 栏 中 选择 Format/ | humeric Entry 2 
Shape， 可 以 改变 按钮 的 形状 ， 这 里 改 为 圆 形 。 双 击 | _a5CIEntry Ph 
按钮 打开 按钮 属性 设置 对 话 框 ， 如 图 7-20 所 示 。 按 图 7-19 ”选择 按钮 


























































Froperties | states | Dptions | 





TYEe: 

omert 3 六 

一 E Contacts— Ea 
(* Single Bil i Hormally Dper 


| 
Ft Yalue | tm Hormally Close' 
| 


lata Tags 一 一 一 一 一 一 一 一 一 








Ce ” 习 | idit Tag..| 
Hold [soo i | | 
” 


Indicator 














图 7-20 ”按钮 属性 设置 对 话 框 
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小 





钮 类 型 选择 暂 态 ，Write 项 中 选择 单个 位 ，Contacts 选择 常 开 ， 功 能 按钮 选择 FL。 然 后 点 击 
编辑 标签 ， 弹出 编辑 标签 的 对 话 杠 ， 在 标签 名 字 处 点 击 下 拉 选 择 ， 选 择 所 需要 的 标签 ， 如 
start， 则 会 弹出 如 图 7-21 所 示 的 对 话 框 ， 选 择 “ 是 ” 即 可 ， 这 时 标签 类 型 和 地 址 都 会 自动 
出 来 。 Re sad 























百 tJ) 








图 721 下 载 标签 信息 对 话 框 


由 于 PanelBuilder32 软件 不 支持 中 文 ， 所 以 在 写 标 注 的 时 候 可 以 用 英文 ， 也 可 以 把 中 文 
注释 做 成 图 片 粘贴 到 画面 上 。 用 同样 的 方法 来 编辑 其 他 按钮 。 在 编辑 速度 反馈 、 错 误 代 码 和 

给 定 值 的 显示 的 时 候 ， 选 择 如 图 7-22 所 示 的 数字 显示 器 ， 在 编辑 变频 器 逻辑 控制 字 和 
逻辑 状态 字 的 时 候 ， 选 择 如 图 7-23 所 示 的 指示 器 。 


[qe brrange Format 

















Push Buttons 
Screen Selectors Push Buttons a 
Screen Selectors kh 


arrange Format pplication Tol 





Numeric Entry 
SSIL Entry NUmeric Entry k 


上 SCII Entry » | 
nhl List Selectors 


Control List Selectors k 
Indrators 


List 


Numeric Daka Display Graphie pi 

















图 7-22 数字 显示 融 图 7-23 ”指示 器 





完成 了 此 实验 所 需要 的 按钮 和 指示 器 以 后 ， 还 要 在 画面 上 添加 一 个 跳 转 到 组 态 画面 的 按 
钮 。 如 图 7-24 所 示 ， 选 择 跳 转 到 组 态 界面 按钮 ， 并 设置 按钮 的 功能 键 为 F10。 
Prrange Format Application Teools ‘Wind 
| mals, 








Push Buttons bp jy | 
Screen Selectors Goto 
Return 

oto Config Screen 





Mumeric Entry 
SCIT Entr'y 





Screen List Selector 
| Fontrnl |ist Selertnrs kh Ee | 











图 7-24 ” 跳 转 到 组 态 界面 按钮 


这 样 就 完成 了 速度 控制 系统 触摸 屏 画面 的 编写 。 
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7.4 小 结 


本 章 主 要 讲述 了 以 Micro830 控制 器 为 核心 的 速度 控制 系统 的 设计 。 首 先 讲述 了 速度 控 
制 系统 的 结构 ， 并 重点 介绍 了 PowerFlex4M 变频 器 的 硬件 特性 和 网 络 通信 ， 然 后 介绍 了 速度 
控制 系统 的 程序 设计 。 通 过 本 章 的 学 习 ， 可 以 更 进一步 的 了 解 Micro800 系列 控制 器 的 特性 ， 
以 及 具体 的 实用 性 。 为 Micro800 系列 控制 器 的 应 用 起 到 很 好 的 启蒙 作用 。 








1. 已 知 PowerFlex 4M 变频 器 中 ， 地 址 为 8192 的 寄存 器 是 变频 器 接收 控制 器 给 的 控制 命 
令 存 放 地 址 ， 请 问 Micro 830 控制 器 通过 MSG _MODBUS 指令 给 变频 器 写 控制 命令 时 ， 其 地 
址 位 写 8192 是 否 正确 ? 不 正确 该 如 何 填写 地 址 ? 

2. PowerFlex 4M 变频 器 中 速度 给 定 值 寄存 器 地 址 是 什么 ”状态 逻辑 字 和 速度 反馈 值 的 寄 
存 器 地 址 是 什么 ? 

3. MSG _ MODBUS 指令 需要 哪些 数据 类 型 的 数据 ? Micro 830 控制 器 用 该 指令 通过 通 
给 PowerFlex 4M 变频 器 一 个 30Hz 的 速度 命令 ， 该 如 何 配置 指令 信息 ? 

4. 使 用 Micro 830 控制 器 如 何 实 现 电动 机 速度 反馈 给 控制 器 使 用 (参见 第 6 章 HSC 指 





6 


屿 





1. PC 能 否 通过 Micro 830 控制 器 的 串口 访问 组 态 的 2080-SERIALISOL 模块 ， 进 而 通过 
RS-485 通信 口 配置 变频 器 参数 ? 
2. 通过 MSG _MODBUS 指令 能 和 否 访问 到 变频 器 的 电流 反馈 参数 ? 如何 实现 ? 
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性 误 入 式 模块 

















e USB 适配器 





表 1 Micro800 系列 控制 器 
Micro810 Micro830 Micro850 
属 性 
12 点 10 点 | 16 点 | 24 点 | 48 点 24 点 48 点 
人 USB 2.0( 非 隔离 型 ) 
| usB 2.0( 非 隔离 型 ) (可 使 用 任意 | ，、 Se 
USB 2. 0( 带 USB 适配器 ) pe RS-232/RS-485 非 隔离 型 复 
2 Fr 一 vit 不 纲 一 ALL 
本 地 通信 端口 可 使 用 任意 标准 USB 打印 机 A i 离 型 复 用 中 品行 端口 
电缆 pe 证 10/100 Base T 以 太 网 端 
行 端口 
(RJ-45 ) 
本 地 串 行 端口 协议 不 支持 Modbus 主 站 /从 站 ,ASCIL 二 进 制 ,CIP 串口 服务 器 
本 地 数字 量 VO 点 
12 10 16 24 48 24 48 
数 
2K(1 个 程序 步 = 
程序 步 数 ( 人 4K 4K 10K 10K 10K 10K 
12 个 数据 字 节 ) 
数据 字 节 数 2KB 8KB | 8KB | 20KB | 20KB 20KB 20KB 
可 以 将 4 个 DC24V 数字 量 
本 地 模拟 量 IO 通 de We 通过 功能 性 舱 入 式 模块 和 扩 
和 输入 配置 为 0 ~ 10Y 模拟 量 | 。 通过 功能 性 庶 入 式 模块 提供 。 | 民 式 俩 基 扫 做 
坦 3 < 六 
输入 ( 仅 限 直流 输入 型 ) 
预 留 般 入 式 模 块 数 
ee 0 2 2 3 5 3 5 
插 槽 里 
最 大 允许 的 数字 量 12 26 32 48 88 132 
IO 点 数 
e 液晶 显示 器 , 带 有 备份 
支持 的 附件 或 功能 | ， es | a 
存储 模块 所 有 功能 性 舱 入 式 模块 (参见 Micro830 、Micro850 章节 ) 





支持 的 


扩展 式 模 块 






































类 型 不 支持 不 支持 所 有 扩展 式 模块 
电源 本 地 120/240V 交流 和 12/| 基本 单元 内 置 了 24V 直流 电源 ,此 外 还 提供 可 选 的 外 部 120/240V 
24V 直流 选 件 交流 电源 
基本 指令 速度 每 个 基本 指令 为 2. 5hs 每 个 基本 指令 为 0.30us 
软件 Connected Components Workbench 
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Micro800 系列 控制 器 及 附件 功 耗 见 表 2。 


表 2 Micro800 系列 控制 器 及 附件 功 耗 









































控制 器 /模块 功 ” 耗 
Micro810 12 点 ( 带 或 不 带 液晶 显示 屏 ) 3W( 交流 模块 为 5VA) 
10/16 点 SW 
Micro830 和 Micro850( 不 带 读 入 式 / 扩 展 式 模块 ) 24 点 8W 
48 点 11W 
嵌入 式 模块 ,每 个 1.44W 
2085-1Q16 —0.85W 
2085-IQ32T -0.95W 
2085-IA8 -0.75W 
2085-IMS8 -0.75W 
2085-OA8 一 0.90W 
2085-0B16 一 1.00W 
扩展 WO( 系统 总 线 功 率 消耗 ) 2085-OV16 -1.00W 
2085-OW8 —1.80W 
2085-OW16 一 3.20W 
2085-IF4 一 1.70W 
2085-IF8 -1.75W 
2085-OF4 -3.70W 
2085-IRT4 一 2.00W 
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